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Περίληψη  
 
Αντικειμενικοί σκοποί της συγκεκριμένης διπλωματικής εργασίας είναι η επιλογή μη 
επανδρωμένων ιπτάμενων οχημάτων (drones) από έναν ενδιαφερόμενο χρήστη με τη 
βοήθεια της πολυκριτήριας ανάλυσης των μεθόδων PROMETHEE και AHP, η εύρεση 
των βαρών με τη βοήθεια της Revised Simos και της AHP και η κατάταξη των 
μοντέλων των drones που επιλέχθηκαν, με βάση την αξιολόγηση των κριτηρίων. Πιο 
αναλυτικά, η μεθοδολογία που χρησιμοποιείται είναι η εξής: Αρχικά, παρουσιάζονται 
γενικές πληροφορίες σχετικά με τις πολυκριτήριες μεθόδους λήψης αποφάσεων. Στη 
συνέχεια, γίνεται μία θεωρητική ανάλυση των μεθόδων PROMETHEE και AHP καθώς 
και των drones προκειμένου να γίνουν κατανοητές οι έννοιες και τα χαρακτηριστικά 
τους, ώστε να ακολουθήσει μια εκτενέστερη και συνδυαστική  μελέτη τους. Μετά, 
γίνεται μια θεωρητική ανάλυση της Simos και της Revised Simos. Με τη μέθοδο της 
Revised Simos καθώς και της AHP υπολογίζονται τα βάρη, προκειμένου να φανεί η 
σημαντικότητα των κριτηρίων για την επιλογή του καταλληλότερου drone. Ακόμη, 
αναλύονται τα drones που έχουν επιλεγεί ως δείγμα καθώς και τα χαρακτηριστικά που 
χρησιμοποιούνται ως κριτήρια επιλογής τους. Με την εκτέλεση των μεθόδων 
PROMETHEE και AHP και της παρουσίασης των διαγραμμάτων τους, προκύπτουν τα 
κύρια ευρήματα της διπλωματικής εργασίας, που είναι τα αποτελέσματα της κατάταξης 
των εναλλακτικών λύσεων και η συγκριτική τους αξιολόγηση, για την εύρεση των πιο 
αντιπροσωπευτικών αποτελεσμάτων. 
 
Abstract 
 
This diploma thesis is about the choice of drones (unmanned flying vehicles) from a 
decision maker using the multi-criteria analysis methods PROMETHEE and AHP. The 
respective weights are found with the help of Revised Simos and AHP. Specifically, 
the methodology used is as follows: At first, general information about the multi-
criteria decision making methods used is presented; i.e. a theoretical analysis of 
PROMETHEE and AHP methods in order to understand their concepts and 
characteristics and pursue an extensive and combined study. Then the Simos and 
revised Simos procedures are presented. The revised Simos and AHP are used to elicit 
the weights and estimate the individual significance of the criteria for selecting the 
most appropriate drone. Furthermore, the drones that constitute the alternatives are 
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also presented along with their specific characteristics towards the selected criteria. 
Finally, a ranking of the drones is produced and the main findings of this thesis are 
discussed. 
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1 Εισαγωγή 
 
Η συγκεκριμένη εργασία, ασχολείται με την πολυκριτήρια ανάλυση των μη 
επανδρωμένων ιπτάμενων οχημάτων (drones) που κυκλοφορούν στην ελληνική αγορά 
και προορίζονται μόνο για ψυχαγωγία. Σκοπός της συγκεκριμένης μελέτης είναι να 
καταταχθούν τα μοντέλα των drones που επιλέχθηκαν με βάση την αξιολόγηση των 
κριτηρίων, αφού πρώτα υπολογιστούν τα βάρη με τη βοήθεια της Revised Simos. Οι 
μέθοδοι που χρησιμοποιούνται για την κατάταξη αυτή είναι η PROMETHEE και η 
AHP. Στόχοι της εργασίας είναι αρχικά να γίνουν γνωστές οι έννοιες και οι λειτουργίες 
των πολυκριτήριων μεθόδων PROMETHEE και AHP καθώς και των drones και στη 
συνέχεια να αξιολογηθούν τα μοντέλα των drones που επιλέχθηκαν και να καταταχθούν 
βάση συγκεκριμένων κριτηρίων. 
 
2 Ανασκόπηση της Βιβλιογραφίας 
 
Πραγματοποιώντας μία ανασκόπηση στη βιβλιογραφία της εργασίας, προκύπτει ότι 
έχουν δημοσιευθεί πολλά άρθρα και έχουν πραγματοποιηθεί πολλές μελέτες πάνω στην 
πολυκριτήρια ανάλυση.  Για την επίλυση πολύπλοκων και σημαντικών προβλημάτων 
έχουν αναπτυχθεί πολυκριτήριες μέθοδοι λήψης αποφάσεων, όπου η κάθε μία 
συνυπολογίζει διαφορετικούς παράγοντες για τη λήψη μιας απόφασης. Οι μέθοδοι 
αυτοί διαφέρουν ως προς τα δεδομένα και τους στόχους καθώς και την αξιολόγηση των 
κριτηρίων και των εναλλακτικών λύσεων. Καθοριστικό παράγοντα στην επιλογή της 
κατάλληλης πολυκριτήριας μεθόδου σε ένα πρόβλημα, παίζει το είδος του 
προβλήματος και ο λήπτης της απόφασης (Aras, Erdogmus and Koc (2004)). Στη 
μέθοδο PROMETHEE απαιτείται ο καθορισμός μιας συνάρτησης προτίμησης για κάθε 
κριτήριο, προκειμένου να υπολογιστεί στα ζεύγη συγκρίσεων ο βαθμός προτίμησης σε 
σχέση με την καλύτερη εναλλακτική λύση. Η AHP είναι η πιο διαδεδομένη μέθοδος 
στη διαδικασία λήψης πολυσταδιακών αποφάσεων (Multi-Attribute Decision Methods) 
MA.D.M’s και λειτουργεί με τη βοήθεια των μαθηματικών και της ψυχολογίας (Chan 
and Chan (2010)). Με βάση τις μεθόδους PROMETHEE και AHP αναλύονται 
παρακάτω δέκα μοντέλα drones, που αποτελούν τις εναλλακτικές λύσεις του 
προβλήματος απόφασης, στην τελική κατάταξη των οποίων, σημαντικό ρόλο θα 
παίξουν δέκα κριτήρια αξιολόγησης.  
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3 Μεθοδολογία 
 
Η μεθοδολογική προσέγγιση της έρευνας στη συγκεκριμένη εργασία ξεκινά με την 
ανάλυση των βασικών χαρακτηριστικών της πολυκριτήριας ανάλυσης, των 
πλεονεκτημάτων, των σταδίων και των τεχνικών της. Στην PROMETHEE 
περιγράφονται οι κατηγορίες, οι εφαρμογές, οι χρήσεις, οι προϋποθέσεις λειτουργίας, 
το μαθηματικό μοντέλο, οι λειτουργίες προτίμησης, οι φάσεις και τα βήματα της 
μεθόδου. Στην AHP περιγράφονται τα πλεονεκτήματα και μειονεκτήματα της μεθόδου, 
οι χαρακτηριστικές της ιδιότητες, οι εφαρμογές της, οι αρχές και τα αξιώματα της 
καθώς και η διαδικασία με την οποία λειτουργεί. Στη Simos και τη Revised Simos, 
περιγράφονται τα στάδια συγκέντρωσης πληροφοριών για το πρόβλημα και ο τρόπος 
προσδιορισμού των βαρών. Επιπλέον, γίνεται μια εκτενής αναφορά στα drones και 
συγκεκριμένα περιγράφονται τα είδη που κυκλοφορούν στην αγορά, τα πλεονεκτήματα 
και μειονεκτήματά τους, οι εφαρμογές και οι χρήσεις τους, οι νέες εφευρέσεις, η 
εμπορική τους σημασία, το πλαίσιο κανονισμών και οι τρόποι αντιμετώπισης της 
παράνομης χρήσης τους. 
 
3.1 Πολυκριτήριες Μέθοδοι Λήψης Αποφάσεων 
 
3.1.1 Βασικά χαρακτηριστικά της πολυκριτήριας ανάλυσης 
 
Μέσω της πολυκριτήριας ανάλυσης επιδιώκεται ο συμβιβασμός μεταξύ των 
εμπλεκομένων. Οι τεχνικές της εφαρμόζονται προκειμένου να προσδιοριστεί η 
προτιμότερη επιλογή, να γίνει κατάταξη, απαρίθμησή, αξιολόγηση των επιλογών, 
ακόμα και διαχωρισμός αποδεκτών και μη αποδεκτών λύσεων. Στόχοι της 
πολυκριτήριας ανάλυσης αποφάσεων είναι η ανάλυση ανταγωνιστικότητας των 
κριτηρίων, η μοντελοποίηση των προτιμήσεων του λήπτη της απόφασης και ο 
εντοπισμός εναλλακτικών λύσεων (Beuthe and Scannella (2001)). 
 
Η πολυκριτήρια ανάλυση λήψης αποφάσεων δημιουργεί σχέσεις προτίμησης ανάμεσα 
στις διάφορες επιλογές και προσφέρει μία ευρεία γκάμα τρόπων συγκέντρωσης των 
πληροφοριών για κάθε κριτήριο. Επίσης, δίνει έμφαση στην κρίση της ομάδας των 
ληπτών απόφασης. Χαρακτηριστικό της είναι ακόμη η υποκειμενικότητα της, μιας και 
εξαρτάται από τις προσωπικές επιλογές αυτών που αποφασίζουν. Σημαντικό 
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χαρακτηριστικό αποτελεί επίσης ο πίνακας αποδοτικότητας ή συνέπειας, στον οποίο 
κάθε σειρά εκφράζει μία επιλογή και κάθε στήλη την αποδοτικότητα των επιλογών για 
κάθε κριτήριο. Τα στοιχεία που χρησιμοποιούνται είναι συνήθως αριθμητικά αλλά 
μπορούν να εκφραστούν και ως χρωματικές κωδικοποιήσεις (Aras, Erdogmus and Koc 
(2004)). 
 
3.1.2 Πλεονεκτήματα της πολυκριτήριας ανάλυσης 
 
Τα πλεονεκτήματα της πολυκριτήριας ανάλυσης, είναι ότι οι μέθοδοι είναι ανοιχτές 
στην ανάλυση στόχων και κριτηρίων και επιδέχονται αλλαγές αν κριθεί απαραίτητο. 
Επίσης οι μέθοδοι είναι εκτεταμένες και τα βάρη τους έχουν τη δυνατότητα ανάλυσης, 
διασταύρωσης με άλλες πληροφορίες ακόμη και αλλαγής αν χρειάζεται. Επιπλέον, η 
μέτρηση της αποδοτικότητας μπορεί να γίνει τόσο από τους λήπτες αποφάσεων, όσο 
και από ειδικούς. Και τέλος, μπορεί να αποτελέσει ένα μέσο επικοινωνίας μεταξύ των 
χρηστών, αλλά και ολόκληρης της ομάδας (Aras, Erdogmus and Koc (2004)). 
 
3.1.3 Στάδια πολυκριτήριας διαδικασίας λήψης αποφάσεων 
 
Τα βασικά στάδια της πολυκριτήριας διαδικασίας λήψης αποφάσεων είναι το 
αντικείμενο της απόφασης, η συνεπής οικογένεια κριτηρίων, το μοντέλο ολικής 
προτίμησης και η υποστήριξη της απόφασης. Στο αντικείμενο της απόφασης πρέπει να 
καθοριστεί το αντικείμενο του εξεταζόμενου προβλήματος. Η συνεπής οικογένεια 
κριτηρίων αφορά την κατασκευή του συστήματος των κριτηρίων στο οποίο πρέπει να 
υπάρχει συνέπεια, επάρκεια και αποφυγή πλεονασμού. Τα κριτήρια αυτά, μπορεί να 
είναι ποσοτικά, ποιοτικά, πιθανοτικά ή ασαφή. Το μοντέλο ολικής προτίμησης 
περιλαμβάνει τον καθορισμό του μοντέλου σύνθεσης των κριτηρίων ενώ η υποστήριξη 
της απόφασης αφορά τις δραστηριότητες κατανόησης των αποτελεσμάτων του 
υποδείγματος σύνθεσης κριτηρίων, προκειμένου να παρθεί η οριστική απόφαση για την 
επίλυση του προβλήματος (Alonso and Lamata (2006)). 
 
3.1.4 Τεχνικές πολυκριτήριας ανάλυσης 
 
Η επιλογή της κατάλληλης τεχνικής πολυκριτήριας ανάλυσης εξαρτάται από τους 
τύπους των αποφάσεων που καλείται να πάρει ο χρήστης, τις αναλυτικές τους 
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ικανότητες, το διαθέσιμο χρόνο, τα στοιχεία που υπάρχουν, τις απαιτήσεις του 
οργανισμού, τη εσωτερική συνέπεια, τη διαφάνεια, τη λογική ορθότητα, την ευκολία 
χρήσης και το διαθέσιμο λογισμικό (Aras, Erdogmus and Koc (2004)). 
 
Υπάρχουν τρεις κατηγορίες στις οποίες κατατάσσονται οι πολυκριτήριες μέθοδοι λήψης 
απόφασης. Αυτές είναι οι τεχνικές συμβιβασμού, οι μη συμβιβαστικές τεχνικές και οι 
ασαφείς τεχνικές. Στις τεχνικές συμβιβασμού ανήκουν οι μέθοδοι AHP (Analytic 
Hierarchy Process), WLS (Weighted Linear Sum), IPA (Ideal Point Analysis), CA 
(Concordance Analysis) και άλλες. Οι τεχνικές αυτές απαιτούν καλή γνώση του 
αντικειμένου του προβλήματος, μιας και ο λήπτης της απόφασης θα πρέπει να επιλέξει 
τα βάρη για κάθε επιμέρους κριτήριο. Επιπλέον, ισορροπούν την υψηλή και χαμηλή 
προτεραιότητα μιας εναλλακτικής λύσης βάση διαφορετικών κριτηρίων. Στις μη 
συμβιβαστικές τεχνικές ανήκουν μεταξύ των άλλων και οι μέθοδοι PROMETHEE 
(Preference Ranking Organization Method for Enrichment Evaluations), Regime και 
NAIADE (Novel Approach to Imprecise Assessment and Decision Environment). Εδώ 
δεν απαιτείται από το λήπτη απόφασης καλή γνώση του αντικειμένου του προβλήματος 
γιατί έχει να αποδώσει μόνο ένα βάρος σε κάθε κριτήριο. Τέλος κάποιες από τις 
μεθόδους που ανήκουν στις ασαφείς τεχνικές είναι οι μέθοδοι FAHP (Fuzzy Analytical 
Hierarchical Process), FWS (Fuzzy Weighted Sum) και OWA (Ordered Weighted 
Average). Αυτές οι τεχνικές επιλέγονται όταν τα όρια του προβλήματος δεν είναι 
πλήρως ορισμένα (Beuthe and Scannella (2001)). 
 
3.2 PROMETHEE 
 
Στο συγκεκριμένο κεφάλαιο γίνεται εκτενής αναφορά στη μέθοδο PROMETHEE ώστε 
να γίνουν κατανοητά τα χαρακτηριστικά της και ο τρόπος με τον οποίο λειτουργεί, 
προκειμένου στη συνέχεια να χρησιμοποιηθεί ως εργαλείο στην ανάλυση των drones. Η 
μέθοδος PROMETHEE (Preference Ranking Organization Method for Enrichment 
Evaluations) αναπτύχθηκε από τους J.P. Brans και Vincke το 1985. Το λογισμικό που 
χρησιμοποιούνταν αρχικά στη μέθοδο αυτή ήταν το PROMCALC, ενώ σήμερα 
εφαρμόζεται το Decision Lab (Barzilai and Lootsma (1997)). 
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3.2.1 Κατηγορίες της PROMETHEE 
 
Η PROMETHEE υπολογίζει τόσο θετικές, όσο και αρνητικές ροές προτίμησης για κάθε 
εναλλακτική λύση. Η θετική ροή εκφράζει το βαθμό στον οποίο μία εναλλακτική λύση 
κυριαρχεί σε σχέση με τις άλλες, ενώ η αρνητική το βαθμό στον οποίο κυριαρχείται. Η 
μέθοδος στηριζόμενη σε αυτές τις ροές, χωρίζεται σε διάφορες κατηγορίες για την 
αντιμετώπιση των προβληματικών απόφασης (Herrera (2001)). 
 
Πιο συγκεκριμένα, χωρίζεται στην PROMETHEE I, η οποία παρέχει τη μερική 
κατάταξη των εναλλακτικών σεναρίων και την PROMETHEE IΙ που παρέχει την 
πλήρη κατάταξή των εναλλακτικών σεναρίων και βασίζεται στην εξισορρόπηση των 
δύο ροών προτίμησης. Η PROMETHEE I και IΙ αναπτύχθηκαν από τον J.P. Brans το 
1982. Επίσης η PROMETHEE περιλαμβάνει την PROMETHEE ΙΙΙ που επιτρέπει την 
προσέγγιση προβλημάτων σε στοχαστικό περιβάλλον απόφασης, καθώς και την 
PROMETHEE IV που βοηθά στην αντιμετώπιση προβλημάτων αξιολόγησης μεγάλου 
αριθμού εναλλακτικών σεναρίων. Η PROMETHEE IIΙ και IV αναπτύχθηκαν από τους 
J.P. Brans και B. Mareschal (Herrera (2001)). 
 
Στην PROMETHEE συμπεριλαμβάνονται ακόμη, η PROMETHEE V που βοηθά στην 
αντιμετώπιση προβλημάτων κατανομής πόρων και η PROMETHEE VI που επιτρέπει 
τη διενέργεια αναλύσεων ευαισθησίας. Και οι δύο αναπτύχθηκαν από τους J.P. Brans 
και B. Mareschal το 1992 και 1994 αντίστοιχα. Τέλος, η PROMETHEE περιλαμβάνει 
και τη GAIA (Geometrical Analysis for Interactive Assistance) που απεικονίζει γραφικά 
το πρόβλημα απόφασης και αναπτύχθηκε και αυτή από τους J.P. Brans και B. 
Mareschal το 1988. Από τις κατηγορίες αυτές της PROMETHEE, οι μέθοδοι 
PROMETHEE Ι και ΙΙ είναι οι δημοφιλέστερες (Barzilai and Lootsma (1997)).  
 
3.2.2 Εφαρμογές και χρήσεις της PROMETHEE 
 
Η PROMETHEE είναι χρήσιμη σε σύνθετα προβλήματα με πολλαπλά κριτήρια. 
Μπορεί να εφαρμοστεί για την επιλογή μεταξύ ενός συνόλου εναλλακτικών λύσεων, 
όπου εμπλέκονται πολλαπλά κριτήρια απόφασης, για τον καθορισμό προτεραιοτήτων, 
για την κατανομή πόρων, για την κατάταξη εναλλακτικών λύσεων και για την επίλυση 
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συγκρούσεων, σε περίπτωση που υπάρχουν ασυμβίβαστοι στόχοι μεταξύ των μελών 
μιας ομάδας (Herrera (2001)). 
 
3.2.3 Προϋποθέσεις λειτουργίας της PROMETHEE 
 
Στην PROMETHEE πρέπει να γίνεται κανονικοποίηση των εναλλακτικών λύσεων ώστε 
να αντιμετωπίζεται το πρόβλημα της διαφορετικής κλίμακας μέτρησης των κριτηρίων. 
Επιπλέον, ανάλογα με τη διαφοροποίηση των επιδόσεων των εναλλακτικών λύσεων, 
καθορίζεται και η αξιολόγηση τους. Kατά τη σύγκριση δύο σεναρίων μπορεί να 
προκύψει η προτίμηση του ενός από το άλλο, η ισοδυναμία ή η ασυμβατότητα μεταξύ 
τους. Πριν την εφαρμογή της η μέθοδος, πρέπει να γίνεται κατανοητή από το λήπτη της 
απόφασης. Επίσης, η PROMETHEE πρέπει να περιλαμβάνει τεχνικές παραμέτρους με 
οικονομική σημασία και ο χρήστης της πρέπει να αντιλαμβάνεται τις διαφορές που 
προκύπτουν μεταξύ των αντικρουόμενων στόχων και να καθορίζει τη βαρύτητα των 
κριτηρίων ανάλυσης. Στον υπολογισμό των βαρών των κριτηρίων πρέπει να ισχύει ο 
εξής περιορισμός:  
 
n 
∑wk = 1    (Herrera (2001)). 
k=1 
   
3.2.4 Το μαθηματικό μοντέλο της PROMETHEE 
 
Έστω ότι έχουμε ένα πίνακα με Α= {α1, α2, …, αn} εναλλακτικές λύσεις και F= {f1( ), f2( 
), …, fq( )} κριτήρια αξιολόγησης. Έτσι διαμορφώνεται ένας πίνακας που περιέχει n × q 
αξιολογήσεις. Αυτός ο πίνακας έχει την ακόλουθη μορφή: 
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Πίνακας 1- Μαθηματικό μοντέλο της PROMETHEE 
 f1( ) f2( ) … fj( ) … fq( ) 
α1 f1(α1) f2(α1) … fj(α1) … fq(α1) 
α2 f1(α2) f2(α2) … fj(α2) … fq(α2) 
… … … … … … … 
αi f1(αi) … … fj(αi) … fq(αi) 
… … … … … … … 
αn f1(αn) f2(αn) … fj(αn) … fq(αn) 
 
Το εύρος αποκλίσεων μεταξύ των αξιολογήσεων των εναλλακτικών λύσεων σε κάθε 
κριτήριο αναπαρίσταται με την εξής εξίσωση: 
dk (αi, αj) = fk (αi) – fk(αj)  , όπου dk (αi, αj) η διαφορά των αξιολογήσεων για το 
κριτήριο fk. 
Η διαφορά αυτή εξαρτάται από τις κλίμακες μέτρησης που χρησιμοποιούνται (Figueira, 
Greco and Ehrgott (2005)). 
 
3.2.5 Λειτουργίες προτίμησης της PROMETHEE  
 
Για κάθε κριτήριο που πρέπει να μεγιστοποιηθεί ισχύει η εξής λειτουργία προτίμησης: 
Pk(αi, αj) = Fk[dk(αi, αj)] = Fk[fk(αi) - fk(αj)] , όπου 0 ≤ Pk(αi, αj) ≤ 1 , 
Όταν η επίδοση του αi είναι μεγαλύτερη του αj τότε η προτίμηση του αi έναντι του αj 
υπολογίζεται ως εξής: 
 
Pk(αi, αj ) ≥ 0 => Pk(αj, αi,) = 0 
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    Pk(αi, αj ) 
 
                1                 
   
 
             0                                       dk(αi, αj) 
Διάγραμμα 1- Λειτουργία προτίμησης για μεγιστοποίηση κριτηρίου 
 
Για κάθε κριτήριο που πρέπει να ελαχιστοποιηθεί ισχύει: 
Pk(αi, αj) = Fk[- dk(αi, αj)] = Fk[fk(αj) - fk(αi)] 
Υπάρχουν 6 τύποι λειτουργιών προτίμησης των κριτηρίων στην PROMETHEE. Αυτές 
είναι ο συνήθης, ο σχήματος U, ο σχήματος V, ο επίπεδος, ο γραμμικός και ο gaussian. 
 
Συνήθης τύπος: 
P(d) = 0 αν d ≤ 0 και P(d) = 1 αν d > 0  
     P 
 
                1                    
 
 
             0                                        d 
Διάγραμμα 2- Συνήθης τύπος 
 
Τύπος σχήματος U:                        
P(d) = 0 αν |d| ≤ q και P(d) = 1 αν |d| > q 
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     P 
 
                1                 
   
 
             0           q                            d 
Διάγραμμα 3- Τύπος σχήματος U 
 
Τύπος σχήματος V:                        
P(d) = |d| / p αν |d| ≤ p και P(d) = 1 αν |d| > p 
                P 
 
                1                 
   
 
             0           p                           d 
Διάγραμμα 4- Τύπος σχήματος V 
 
Επίπεδος τύπος: 
P(d) = 0 αν |d| ≤ q, P(d) = 1/2 αν q < |d| ≤ p και P(d) = 1 αν |d| > p 
               P 
 
                1                 
   1/2  
 
             0           q           p              d 
Διάγραμμα 5- Επίπεδος τύπος 
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Γραμμικός τύπος: 
P(d) = 0 αν |d| ≤ q, P(d) = (|d| - q) / (p - q) αν q < |d| ≤ p και P(d) = 1 αν |d| > p 
               P 
 
                1                 
   
 
             0           q          p               d 
Διάγραμμα 6- Γραμμικός τύπος 
 
Gaussian τύπος: 
P(d) = 0 αν d ≤ 0 και P(d) = 1 – e- d
2
/2g
2
 αν d > 0 
               P 
 
                1                 
   
 
             0           g                            d 
Διάγραμμα 7- Gaussian τύπος 
 
Τα q και p αναπαριστούν τα κατώφλια αδιαφορίας και προτίμησης. Συγκεκριμένα, το q 
είναι η μεγαλύτερη τιμή της διαφοράς d για την οποία οι εναλλακτικές λύσεις είναι 
μεταξύ τους αδιάφορες και το p η μικρότερη τιμή της της διαφοράς d πάνω από την 
οποία υπάρχει σαφής προτίμηση (Figueira, Greco and Ehrgott (2005)). 
 
Ο βαθμός υπεροχής του αi έναντι του αj υπολογίζεται ως εξής: 
                           n 
π(αi, αj) = ∑wk × Pk(αi, αj ) 
                           k=1 
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Ενώ ο βαθμός υπεροχής του αj έναντι του αi υπολογίζεται ως εξής: 
                           n 
π(αj, αi) = ∑wk × Pk(αj, αi ) 
                           k=1 
 
Οι ιδιότητες του πίνακα υπεροχής: 
π(αi, αi) = 0 
0 ≤ π(αi, αj) ≤ 1 
0 ≤ π(αj, αi) ≤ 1 
0 ≤ π(αi, αj) + π(αj, αi) ≤ 1 
 
Επίσης, όταν π(αi, αj) ≈ 0 τότε υπάρχει μια ασθενής προτίμηση του αi έναντι του αj και 
όταν π(αi, αj) ≈ 1 τότε υπάρχει μια ισχυρή προτίμηση του αi έναντι του αj (Figueira, 
Greco and Ehrgott (2005)). 
 
Για n εναλλακτικές λύσεις το μέτρο της υπεροχής της εναλλακτικής λύσης xi έναντι 
των υπολοίπων υπολογίζεται από την θετική ροή κατάταξης Φ+. Έτσι προκύπτει: 
                          n 
Φ+(xi) = 1/(n-1) ∑π(xi, xm) 
                                      m=1 
 
Ενώ το μέτρο της επικράτησης των υπόλοιπων εναλλακτικών λύσεων έναντι της xi 
υπολογίζεται από την αρνητική ροή κατάταξης Φ-. Έτσι προκύπτει: 
                          n 
Φ-(xi) = 1/(n-1) ∑π(xm, xi) 
                                      m=1 
 
Σύμφωνα με την PROMETHEE I μετά των υπολογισμό των Φ+ και Φ- διαμορφώνεται 
η μερική κατάταξη των εναλλακτικών λύσεων μέσω τριών δομών προτίμησης: 
 
 Προτίμηση P 
Φ+(αi) > Φ
+
(αj) και Φ
-
(αi) < Φ
-
(αj)  
Φ+(αi) = Φ
+
(αj) και Φ
-
(αi) < Φ
-
(αj)  
Φ+(αi) > Φ
+
(αj) και Φ
-
(αi) = Φ
-
(αj)  
 
  Προτίμηση I 
Φ+(αi) = Φ
+(αj) και Φ
-(αi) = Φ
-(αj)  
 
 Προτίμηση R 
Φ+(αi) > Φ
+(αj) και Φ
-(αi) > Φ
-(αj)  
12 
 
Φ+(αi) < Φ
+(αj) και Φ
-(αi) < Φ
-(αj)  
 
Με τη βοήθεια της PROMETHEE II διαμορφώνεται η πλήρης κατάταξη των 
εναλλακτικών λύσεων μέσω των δομών προτίμησης P και I. Το βαθμό ικανοποίησης 
των στόχων του προβλήματος τον καθορίζει η καθαρή ροή κατάταξης των σεναρίων 
Φnet. Η Φnet υπολογίζεται από τον τύπο: 
               n 
Φnet(α) = Φ+(α) - Φ-(α), όπου 0 ≤ Φnet(α) ≤ 1 και ∑ Φnet(α) = 0 
               i=1 
 
Η δομή προτίμησης P ισχύει όταν Φnet(αi) > Φ
net(αj), ενώ η προτίμηση I όταν Φ
net(αi) = 
Φnet(αj) (Figueira, Greco and Ehrgott (2005)). 
 
3.2.6 Φάσεις και βήματα της PROMETHEE 
 
Η PROMETHEE χωρίζεται σε τρεις φάσεις. Η πρώτη φάση περιλαμβάνει την 
παραγωγή των κριτηρίων και των εναλλακτικών λύσεων, η δεύτερη την ατομική 
αξιολόγηση κάθε χρήστη και η τρίτη τη συνολική αξιολόγηση από την ομάδα. 
 
Η πρώτη φάση περιλαμβάνει έξι βήματα. Πρώτο βήμα είναι η επαφή του 
διαμεσολαβητή με το χρήστη προκειμένου να γνωστοποιηθεί το πρόβλημα. Δεύτερο 
βήμα είναι η περιγραφή του προβλήματος, όπου παρουσιάζεται η μέθοδος 
PROMETHEE και το υπάρχον πρόβλημα. Τρίτο βήμα είναι η παραγωγή των 
εναλλακτικών λύσεων, με τη βοήθεια του υπολογιστή, όπου υλοποιούνται οι πιθανές 
εναλλακτικές λύσεις συμπεριλαμβανομένης της εκτεταμένης περιγραφής τους. Τέταρτο 
βήμα είναι το σταθερό σύνολο των n εναλλακτικών λύσεων, (α1, α2, …, αn). Όλες οι 
εναλλακτικές λύσεις προτείνονται, συλλέγονται, εμφανίζονται, ακυρώνονται, 
συνδυάζονται, μέχρι να προκύψει το σταθερό τους σύνολο. Πέμπτο βήμα είναι οι 
παρατηρήσεις των εναλλακτικών λύσεων, που γίνονται από το χρήστη με τη βοήθεια 
του υπολογιστή. Τέλος, το έκτο βήμα είναι το σταθερό σύνολο των q κριτηρίων 
αξιολόγησης, (f1( ), f2( ),…, fq( )) (Figueira, Greco and Ehrgott (2005)). 
 
Η δεύτερη φάση της PROMETHEE περιλαμβάνει τρία βήματα. Το πρώτο βήμα που 
κάνει ο χρήστης σε αυτή τη φάση είναι η συγκριτική αξιολόγηση πίνακα των n × q 
στοιχείων και η διαμόρφωση των βαρών. Δεύτερο βήμα είναι η παροχή πρόσθετων 
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πληροφορίων για την PROMETHEE, όπου κάθε χρήστης αναπτύσσει τη δική του 
PROMETHEE-GAIA ανάλυση, παρέχοντας πληροφορίες για τα βάρη και τα 
γενικευμένα κριτήρια. Τρίτο βήμα είναι η ατομική ανάλυση PROMETHEE-GAIA, 
όπου κάθε χρήστης παίρνει τη δική του σαφή εικόνα για το πρόβλημα. 
 
Στην τρίτη φάση της PROMETHEE, που περιλαμβάνει τη συνολική αξιολόγηση από 
την ομάδα, υπάρχουν δύο τελευταία βήματα. Το πρώτο έχει να κάνει με την απεικόνιση 
των επιμέρους ερευνών, προκειμένου να ενημερωθεί η ομάδα για τις πιθανές 
συγκρούσεις και το δεύτερο με τη συνολική αξιολόγηση των αποτελεσμάτων που 
προκύπτουν (Figueira, Greco and Ehrgott (2005)). 
 
3.3 AHP 
 
Στο κεφάλαιο αυτό αναλύεται η Αναλυτική Ιεραρχική Διαδικασία (Analytic Hierarchy 
Process) AHP, η οποία αποτελεί το ένα απ’ τα δύο εργαλεία πολυκριτήριας ανάλυσης 
των drones στη συγκεκριμένη εργασία. Η μέθοδος αυτή αναπτύχθηκε το 1977 από τον 
Thomas L. Saaty ο οποίος κατείχε σημαντική θέση σε ερευνητικά προγράμματα του 
Υπουργείου Εξωτερικών των ΗΠΑ, για θέματα εξοπλισμών και όπλων. Σκοπός του, 
ήταν η εύρεση τρόπου προκειμένου να επιλύονται σύνθετα προβλήματα καθορισμού 
προτεραιοτήτων, ώστε να οδηγούν στη λήψη σωστών αποφάσεων. Έτσι ανέπτυξε την 
AHP, η οποία είναι μια απλή και ισχυρή μέθοδος, που βοηθάει στην αντιμετώπιση 
οποιουδήποτε τέτοιου προβλήματος (Chan and Chan (2010)).  
 
3.3.1 Πλεονεκτήματα και χαρακτηριστικές ιδιότητες της AHP 
 
Η AHP έχει τη δυνατότητα να αναπαρίσταται, να τεκμηριώνεται και να μετατρέπει τις 
αξιολογήσεις σε αριθμητικές τιμές, οι οποίες με τη σειρά τους μπορούν να 
επεξεργαστούν και να συγκριθούν. Η διαφορά της σε σχέση με άλλες μεθόδους λήψης 
αποφάσεων είναι ότι μπορεί ακόμα και κάτω από εξαιρετικά δύσκολες συνθήκες να 
διατηρήσει την αντικειμενικότητα της. Ακόμη, περιέχει ποσοτικά και ποιοτικά 
δεδομένα, χρησιμοποιεί την υποκειμενική κρίση και όχι μόνο τη διαθέσιμη πληροφορία 
για την εκτέλεση αξιολογήσεων και μετράει τη συνέπεια των αποτελεσμάτων. Η AHP 
δεν περιέχει εξειδικευμένα μαθηματικά και έχει τη δυνατότητα να χειρίζεται 
αποτελεσματικά μεγάλο αριθμό κριτηρίων τα οποία δεν είναι απαραίτητο να είναι 
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σαφώς καθορισμένα. Επιπλέον, είναι κατάλληλη για την επίλυση προβλημάτων μιας 
ομάδας και είναι ιδιαίτερα προσιτή σε κάθε χρήστη (Agarwal, Sahai, Mishra, Bag and 
Singh (2011)). 
 
3.3.2 Μειονεκτήματα της AHP 
 
Ενώ η μέθοδος AHP είναι έγκυρη και χρήσιμη έχει και κάποιους που την αμφισβητούν. 
Αυτό οφείλεται κυρίως σε ένα φαινόμενο που ονομάζεται αντιστροφή κατάταξης (Rank 
Reversal), σύμφωνα με το οποίο μπορεί να αλλάξει η κατάταξη των εναλλακτικών 
λύσεων του προβλήματος αν αφαιρεθεί ή προστεθεί μία καινούργια. Επίσης, στην AHP 
η κλίμακα Saaty που δείχνει το βαθμό σημαντικότητας στη συγκριτική αξιολόγηση 
κατά ζεύγη, περιορίζει τις επιλογές του ερωτώμενου με αποτέλεσμα να μη προσδιορίζει 
ακριβώς τη γνώμη του. Τέλος, ένα ακόμα μειονέκτημα της μεθόδου είναι ότι δε 
στηρίζεται σε κάποια μαθηματική θεωρία (Agarwal, Sahai, Mishra, Bag and Singh 
(2011)). 
 
3.3.3 Εφαρμογές AHP 
 
Το 1986 στην Πραιτόρια, η μέθοδος AHP χρησιμοποιήθηκε από το Ινστιτούτο 
Στρατηγικών και Αμυντικών Μελετών, προκειμένου να βρεθούν λύσεις στα 
προβλήματα αστάθειας και συγκρούσεων στη Νότια Αφρική. Το 1987 εφαρμόστηκε 
στην επιλογή του καταλληλότερου τύπου πλατφόρμας εξόρυξης πετρελαίου στο Βόρειο 
Ατλαντικό. Το 1991 το πανεπιστήμιο Santiago στη Χιλή, με τη βοήθεια της  AHP 
κατάφερε να κατατάξει τις ερευνητικές προτάσεις που ανέπτυξε, με βάση τα κριτήρια 
που η κυβέρνηση της Χιλής θεωρούσε περισσότερο σημαντικά. Έτσι κατάφεραν να 
εγκριθούν και να χρηματοδοτηθούν οι τρεις επικρατέστερες προτάσεις (Chan and Chan 
(2010)). 
 
Το 1995 η AHP χρησιμοποιήθηκε προκειμένου να επιλύσει τη διαμάχη πνευματικής 
ιδιοκτησίας μεταξύ ΗΠΑ και Κίνας. Το 1998 χρησιμοποιήθηκε από τις Βρετανικές 
αερογραμμές για την επιλογή του κατάλληλου συστήματος ψυχαγωγίας του στόλου. Το 
1999 η AHP επιλέχθηκε από την εταιρεία Xerox, στην απόφασή της για το αν θα πρέπει 
να διαθέσει ένα μεγάλο χρηματικό ποσό σε κάποιο ερευνητικό πρόγραμμα. Το ίδιο 
έτος, χρησιμοποιήθηκε από τη Ford προκειμένου να βρεθούν λύσεις για την καλύτερη 
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δυνατή εξυπηρέτηση των πελατών της. Το 2001 στην Τουρκία, εφαρμόστηκε για την 
επιλογή του ιδανικότερου μέρους εγκατάστασης της πόλης Ανταπαζάρη, που 
καταστράφηκε ύστερα από σεισμό (Chan and Chan (2010)). 
 
Πρόσφατα επίσης, η μέθοδος AHP χρησιμοποιήθηκε στην εύρεση λύσεων μείωσης των 
επιπτώσεων της παγκόσμιας κλιματικής αλλαγής, στην αξιολόγηση των κινδύνων 
λειτουργίας αγωγών πετρελαίου, στον εντοπισμό υπεράκτιων μονάδων παραγωγής, 
αλλά και σε συστήματα λογισμικού για την ποσοτικοποίηση της ποιότητάς τους. Ακόμα 
χρησιμοποιήθηκε στην επιλογή πανεπιστημιακών σχολών στην Πενσιλβάνια και στον 
καλύτερο τρόπο διαχείρισης υδρορροών στις ΗΠΑ (Agarwal, Sahai, Mishra, Bag and 
Singh (2011)). 
 
Σημαντική είναι επίσης η συνεισφορά της AHP στον κατασκευαστικό τομέα και πιο 
συγκεκριμένα στη βαθμολόγηση κτιρίων ιστορικής σημασίας, καθώς και στην επιλογή 
καταλληλότερου προσανατολισμού γεφυρών. Ακόμη εφαρμόζεται για την επιλογή, 
αξιολόγηση και προαγωγή προσωπικού σε μια εταιρεία, για την επιλογή παικτών σε 
αγώνες μπάσκετ και ποδοσφαίρου, καθώς και στην επίλυση στρατιωτικών ζητημάτων 
και στην εφαρμογή κυβερνητικών προγραμμάτων (Agarwal, Sahai, Mishra, Bag and 
Singh (2011)). 
 
3.3.4 Αρχές και αξιώματα της AHP 
 
Οι βασικές αρχές της AHP είναι η αποδόμηση, οι συγκριτικές κρίσεις και η ιεραρχική 
αποδόμηση ή σύνθεση προτεραιοτήτων. Η αποδόμηση επιτρέπει στην AHP την 
αποσύνθεση και ανάλυση του προβλήματος στα βασικά δομικά συστατικά του, που 
αυτά με τη σειρά τους να δομηθούν σε μια ιεραρχική κλίμακα. Η αρχή των συγκριτικών 
κρίσεων αφορά τη συγκριτική αξιολόγηση κατά ζεύγη στοιχείων, μιας ομάδας σε σχέση 
με τα στοιχεία της ομάδας του προηγούμενου επιπέδου της ιεραρχίας, από την οποία 
προκύπτουν οι τοπικές βαρύτητες των στοιχείων. Και τέλος, η αρχή της ιεραρχικής 
αποδόμησης ή σύνθεσης προτεραιοτήτων δίνει τη δυνατότητα στην AHP να υπολογίσει 
τις παγκόσμιες βαρύτητες των στοιχείων σε ολόκληρη την ιεραρχία (Chan and Chan 
(2010)). 
 
Όπως όλες οι πολυκριτήριες μέθοδοι λήψης αποφάσεων, έτσι και η AHP βασίζεται σε 
κάποια αξιώματα. Όσο λιγότερα είναι τα αξιώματα αυτά, τόσο ευκολότερη είναι στην 
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εφαρμογή της η μέθοδος. Τα αξιώματα της AHP είναι τρία. Το αντίστροφο αξίωμα ή 
αξίωμα αμοιβαιότητας, το αξίωμα της ομοιογένειας και το αξίωμα της ανεξαρτησίας ή 
αξίωμα σύνθεσης (Malczewski (2004)). 
 
Σύμφωνα με το αντίστροφο αξίωμα ή αξίωμα αμοιβαιότητας, που θα αναλυθεί εκτενώς 
παρακάτω, για κάθε ζεύγος στοιχείων aij , όπου i και j τα συγκρινόμενα στοιχεία, ισχύει 
aij = 1/ aij. Το αξίωμα ομοιογένειας καθιστά ξεκάθαρο ότι τα συγκρινόμενα στοιχεία 
πρέπει να μην παρουσιάζουν μεγάλες διαφορές. Αυτό συμβαίνει, προκειμένου να 
αποφευχθούν σφάλματα στο παραγόμενο αποτέλεσμα. Τέλος, σύμφωνα με το αξίωμα 
της ανεξαρτησίας ή αξίωμα σύνθεσης, οι αξιολογήσεις στοιχείων σε μια ιεραρχία δεν 
εξαρτώνται από στοιχεία κατώτερου επίπεδου. Όμως πολλές φορές, το αξίωμα αυτό 
παραβιάζεται μιας και απαιτεί προσεκτική εξέταση (Malczewski (2004)). 
 
3.3.5 Διαδικασία AHP 
 
Πρώτο βήμα είναι η διαμόρφωση ιεραρχίας στο υφιστάμενο πρόβλημα, απ’ το γενικό 
στο λεπτομερές. Ουσιαστικά πρόκειται για την αποσύνθεση του προβλήματος 
προκειμένου να εντοπιστούν τα βασικά στοιχεία και να δημιουργηθεί μια ιεραρχία. Η 
ιεραρχία στην AHP είναι ένα δομημένο μέσο μοντελοποίησης μιας απόφασης. 
Περιλαμβάνει το στόχο, τα κριτήρια και τις εναλλακτικές λύσεις που θα οδηγήσουν στη 
λήψη μιας απόφασης. Τα κριτήρια μπορούν να αναλυθούν και σε υποκριτήρια, ανάλογα 
με τις απαιτήσεις του προβλήματος (Dagdeviren and Yuksel (2008)). 
 
Παρακάτω απεικονίζεται ένα παράδειγμα διαγράμματος ιεραρχίας όπου στον κόμβο της 
κορυφής τοποθετείται ο γενικός στόχος, ακολουθούν οι κόμβοι των κριτηρίων και 
τέλος οι κόμβοι των εναλλακτικών λύσεων. Ο στόχος είναι μητρικός κόμβος των 
κριτηρίων και τα κριτήρια είναι παιδιά του στόχου. Επίσης, κάθε κριτήριο είναι γονέας 
των εναλλακτικών λύσεων και οι εναλλακτικές λύσεις είναι παιδιά των κριτηρίων 
(Dagdeviren and Yuksel (2008)). 
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Διάγραμμα 8- Παράδειγμα διαγράμματος ιεραρχίας 
 
Δεύτερο βήμα είναι ο σχηματισμός πινάκων κατά ζεύγη στοιχείων aij. Πιο 
συγκεκριμένα, συγκρίνονται τα ζεύγη κριτηρίων με το στόχο και τα ζεύγη 
εναλλακτικών λύσεων με κάθε ένα από τα κριτήρια και έτσι προκύπτουν αριθμητικές 
κλίμακες μέτρησης για τους κόμβους (Dagdeviren and Yuksel (2008)). 
 
Οι πίνακες συγκρίσεων που δημιουργούνται περιλαμβάνουν τα ζεύγη aij και έχουν την 
εξής μορφή: 
 
Πίνακας 2- Πίνακας κατά ζεύγη στοιχείων aij 
 1 2 … j 
1 α11 α12 … α1j 
2 α21 α22 … α2j 
… … … … … 
i αi1 αi2 … αij 
 
Οι συγκρίσεις αυτές είναι πάντα θετικές και σύμφωνα με τη θεμελιώδη κλίμακα του 
Saaty κυμαίνονται από 1-9 και δείχνουν το βαθμό σημαντικότητας των κριτηρίων και 
των εναλλακτικών λύσεων. Πιο αναλυτικά, το 1 σημαίνει εξίσου σημαντικό, το 2 
εξίσου έως μέτρια σημαντικό, το 3 μέτρια σημαντικό, το 4 μέτρια έως ισχυρά 
Στόχος 
Κριτήριο Α Κριτήριο Γ 
 
Κριτήριο Β 
 
Εναλλακτική Λύση Α 
 
Εναλλακτική Λύση Β 
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σημαντικό, το 5 ισχυρά σημαντικό, το 6 ισχυρά έως πολύ ισχυρά σημαντικό, το 7 πολύ 
ισχυρά σημαντικό, το 8 πάρα πολύ ισχυρά σημαντικό και το 9 άκρας σημαντικότητας 
(Dagdeviren and Yuksel (2008)). 
 
Θεμελιώδης κλίμακα σύγκρισης του Saaty: 
 
Πίνακας 3- Κλίμακα σύγκρισης Saaty 
ΒΑΘΜΟΣ 
ΣΗΜΑΝΤΙΚΟΤΗΤΑΣ 
ΟΡΙΣΜΟΣ ΕΡΜΗΝΙΑ 
1 Εξίσου σημαντικό Και τα 2 στοιχεία συνεισφέρουν 
εξίσου στο στόχο 
2 Εξίσου- μέτρια σημαντικό Το 1 στοιχείο ευνοείται 
απειροελάχιστα σε σχέση με το άλλο 
(απαιτείται συμβιβασμός) 
3 Μέτρια σημαντικό Το 1 στοιχείο ευνοείται ελαφρώς σε 
σχέση με το άλλο 
4 Μέτρια- ισχυρά σημαντικό Το 1 στοιχείο ευνοείται ελαφρώς έως 
ισχυρά σε σχέση με το άλλο 
(απαιτείται συμβιβασμός) 
5 Ισχυρά σημαντικό Το 1 στοιχείο ευνοείται ισχυρά σε 
σχέση με το άλλο 
6 Ισχυρά- πολύ ισχυρά 
σημαντικό 
Το 1 στοιχείο ευνοείται ισχυρά έως 
πολύ ισχυρά σε σχέση με το άλλο 
(απαιτείται συμβιβασμός) 
7 Πολύ ισχυρά σημαντικό Το 1 στοιχείο ευνοείται ισχυρά σε 
σχέση με το άλλο και αυτό 
εμφανίζεται στην πράξη 
8 Πάρα πολύ ισχυρά 
σημαντικό 
Το 1 στοιχείο ευνοείται πάρα πολύ 
ισχυρά σε σχέση με το άλλο 
(απαιτείται συμβιβασμός) 
9 Άκρας σημαντικότητας Το 1 στοιχείο ευνοείται στο μέγιστο 
βαθμό σε σχέση με το άλλο 
 
Τόσο στον πίνακα σύγκρισης της σημαντικότητας του κάθε κριτηρίου σε σχέση με το 
στόχο, όσο και στον πίνακα σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με το 
σημαντικότερο κριτήριο τα ζεύγη έχουν την κύρια διαγώνιο ίση με το 1, διότι 
συγκρίνεται το κάθε κριτήριο ή εναλλακτική λύση με τον εαυτό του. Επίσης, το 
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τρίγωνο που δημιουργείται πάνω από την κύρια διαγώνιο συμπληρώνεται αντίστροφα 
σε σχέση με το κάτω, μιας και στη μία περίπτωση συγκρίνεται το κριτήριο ή η 
εναλλακτική λύση i  με το j, ενώ στην άλλη το κριτήριο ή η εναλλακτική λύση j με το i. 
Αυτό που συμβαίνει στους πίνακες συγκρίσεων της AHP στηρίζεται στο αξίωμα του 
αντίστροφου λόγου, σύμφωνα με το οποίο ισχύει  aij = 1/ aij (Dagdeviren and Yuksel 
(2008)). 
 
Παράδειγμα πίνακα σύγκρισης της σημαντικότητας του κάθε κριτηρίου σε σχέση με το 
στόχο: 
 
Πίνακας 4- Παράδειγμα πίνακα κριτηρίων 
 ΚΡΙΤΗΡΙΟ Α ΚΡΙΤΗΡΙΟ Β ΚΡΙΤΗΡΙΟ Γ 
ΚΡΙΤΗΡΙΟ Α 1 1/2 5 
ΚΡΙΤΗΡΙΟ Β 2 1 3 
ΚΡΙΤΗΡΙΟ Γ 1/5 1/3 1 
 
Παράδειγμα πίνακα σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με το 
σημαντικότερο κριτήριο: 
 
Πίνακας 5- Παράδειγμα πίνακα εναλλακτικών λύσεων 
 ΕΝΑΛΛΑΚΤΙΚΗ ΛΥΣΗ Α ΕΝΑΛΛΑΚΤΙΚΗ ΛΥΣΗ Β 
ΕΝΑΛΛΑΚΤΙΚΗ ΛΥΣΗ Α 1 4 
ΕΝΑΛΛΑΚΤΙΚΗ ΛΥΣΗ Β 1/4 1 
 
Τρίτο βήμα στην AHP είναι ο υπολογισμός των προτεραιοτήτων μεταξύ των στοιχείων 
της ιεραρχίας που δημιουργεί μια σειρά αποφάσεων. Οι προτεραιότητες είναι αριθμοί 
που αντιπροσωπεύουν τα σχετικά βάρη των κόμβων σε κάθε ομάδα και κυμαίνονται 
από 0-1. Σε κάθε επίπεδο τα βάρη πρέπει να έχουν άθροισμα 1. Πιο συγκεκριμένα, ο 
στόχος που είναι το ανώτερο επίπεδο έχει βάρος =1, το άθροισμα των βαρών των 
κριτηρίων είναι ίσο με 1 και οι εναλλακτικές λύσεις που είναι το κατώτερο επίπεδο 
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έχουν και αυτές άθροισμα βαρών ίσο με το 1. Παρακάτω παρουσιάζεται το νέο 
παράδειγμα διαγράμματος ιεραρχίας των κόμβων με τα αντίστοιχα βάρη τους 
(Dagdeviren and Yuksel (2008)). 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
Διάγραμμα 9- Παράδειγμα διαγράμματος ιεραρχίας με βάρη 
 
Πίνακας 6- Παράδειγμα πίνακα προτεραιότητας των κριτηρίων 
 ΚΡΙΤΗΡΙΟ Α ΚΡΙΤΗΡΙΟ Β ΚΡΙΤΗΡΙΟ Γ ΠΡΟΤΕΡΑΙΟΤΗΤΑ 
ΚΡΙΤΗΡΙΟ Α 1 1/2 5 0.350 
ΚΡΙΤΗΡΙΟ Β 2 1 3 0.250 
ΚΡΙΤΗΡΙΟ Γ 1/5 1/3 1 0.400 
 
Συνήθως όμως η ιεραρχία της AHP είναι περισσότερο πολύπλοκη και προστίθενται σε 
αυτήν δύο ακόμα έννοιες, η τοπική και η παγκόσμια προτεραιότητα. Η τοπική 
προτεραιότητα δείχνει τη σπουδαιότητα μιας εναλλακτικής λύσης σε σχέση με ένα 
συγκεκριμένο κριτήριο. Στον καθορισμό των τοπικών προτεραιοτήτων πρέπει να 
υφίστανται οι ακόλουθες υποθέσεις. Αρχικά, η σύγκριση των εναλλακτικών λύσεων i 
και j κατά ζεύγη aij, πρέπει να γίνεται σε κλίμακα αντίστροφου λόγου aij = 1/ aij. Η 
σύγκριση είναι κυρίως ποιοτική και η κάθε εναλλακτική λύση δεν μπορεί να είναι 
απεριόριστα καλύτερη από την άλλη, άρα aij ≠ ∞. Ακόμη, το πρόβλημα απόφασης 
διατυπώνεται ως ιεραρχία μαζί με τα κριτήρια και τις εναλλακτικές του λύσεις. Το κάθε 
Στόχος 
1.000 
Κριτήριο Α 
0.350 
Κριτήριο Γ 
0.400 
Κριτήριο Β 
0.250 
Εναλλακτική Λύση Α 
0.550 
 
Εναλλακτική Λύση Β 
0.450 
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ζεύγος aij υπολογίζεται ως εξής: aij = wi/ wj, όπου w η βαρύτητα των i και j αντίστοιχα 
(Malczewski (2004)). 
 
Για n εναλλακτικές λύσεις ισχύει:  
ai1w1+ ai2w2+…+ ainwn= nwi για i= 1,…,n. Επομένως, σύμφωνα με τον πίνακα 
συγκρίσεων προκύπτει ο εξής τύπος: 
Aw= nw  (1), όπου Α ο πίνακας συγκρίσεων 
 
Ο απαραίτητος αριθμός συγκρίσεων που απαιτούνται για τη συμπλήρωση του πίνακα 
είναι (n2- n)/ 2. Στη σύγκριση κάθε ζεύγους διακρίνεται ο πιο σημαντικός παράγοντας 
και ο βαθμός σημαντικότητάς του σύμφωνα με την κλίμακα του Saaty από 1- 9. Αφού 
γίνει αυτό, ο τύπος (1) μετατρέπεται σε:  
Aw= λmaxw  
Όπου λmax η τιμή της πρωτεύουσας ιδιοτιμής  που υπολογίζεται από τον τύπο: 
     n 
λmax= 1/n ∑λi              
i=1 
 
H βαρύτητα w υπολογίζεται ως εξής:  
   n 
wi = ui/ ∑uk για i= 1,…,n.  
k=1 
 
Ένας άλλος λιγότερο σωστός τρόπος υπολογισμού της βαρύτητας είναι ο εξής:  
     n 
Υπολογίζεται αρχικά το ui από τον τύπο ui=n  Παij     , για i= 1,…,n και στη συνέχεια 
         j=1 
κανονικοποιείται το wi για κάθε γραμμή. 
 
Τέταρτο βήμα στην AHP είναι ο έλεγχος της συνέπειας των αποφάσεων αυτών που 
περιλαμβάνει την ανίχνευση τυχόν αντιφατικών εγγράφων. Πιο συγκεκριμένα, για τον 
έλεγχο της συνέπειας απαιτείται η τιμή της πρωτεύουσας ιδιοτιμής λmax  από την οποία 
προκύπτει το πρωτεύον ιδιοδιάνυσμα που όταν κανονικοποιηθεί μετατρέπεται στο 
διάνυσμα προτεραιοτήτων (Malczewski (2004)). 
 
Ο δείκτης συνέπειας (Consistency Index) C.I. δείχνει την απόκλιση της συνέπειας. Ο 
τύπος του είναι ο εξής: C.I.= (λmax-n)/ (n-1). Επιπλέον, ο τυχαίος δείκτης συνέπειας 
22 
 
(Random Index) R.I. υπολογίζεται από ένα αυθαίρετο και θετικά ορισμένο πίνακα 
συγκρίσεων με τυχαία δεδομένα εισόδου. Ο τελευταίος δείκτης που ολοκληρώνει τη 
διαδικασία του ελέγχου συνέπειας των αποτελεσμάτων είναι ο λόγος συνέπειας 
(Consistency Ratio) C.R. και ορίζεται ως ο λόγος C.I./ R.I.. Όταν ο C.R.> 0.1 είναι 
ασυνεπής και πρέπει να αναθεωρηθούν τα δεδομένα εισόδου του πίνακα. Όταν ο C.R.< 
0.1 είναι συνεπής και φυσικά η ιδανική τιμή συνέπειας του δείκτη είναι το 0 
(Malczewski (2004)). 
 
Η παγκόσμια προτεραιότητα κατατάσσει τις εναλλακτικές λύσεις σε σχέση με όλα τα 
κριτήρια. Υπολογίζεται για κάθε εναλλακτική λύση, πολλαπλασιάζοντας την 
προτεραιότητα του κάθε κριτηρίου με την αντίστοιχη τοπική προτεραιότητα και 
αθροίζοντάς τες. Ο γενικός τύπος υπολογισμού των παγκόσμιων προτεραιοτήτων είναι 
 
                    nl-1 
ο εξής:  wi
l
 = ∑wiijwj
l-1
   (2), όπου l το επίπεδο της κάθε εναλλακτικής λύσης. 
                      
j=1 
 
Πίνακας 7- Παράδειγμα πίνακα τοπικών και παγκόσμιων προτεραιοτήτων 
 ΚΡΙΤΗΡΙΟ Α 
(0.350) 
ΚΡΙΤΗΡΙΟ Β 
(0.250) 
ΚΡΙΤΗΡΙΟ Γ 
(0.400) 
ΠΑΓΚΟΣΜΙΑ 
ΠΡΟΤΕΡΑΙΟΤΗΤΑ 
ΕΝΑΛΛΑΚΤΙΚΗ 
ΛΥΣΗ Α 
0.630 0.528 0.421 0.521 
ΕΝΑΛΛΑΚΤΙΚΗ 
ΛΥΣΗ Β 
0.370 0.472 0.579 0.479 
 
Χρησιμοποιώντας των τύπο (2) υπολογίζονται οι παγκόσμιες προτεραιότητες του 
παραπάνω πίνακα. Έτσι για την εναλλακτική λύση Α έχουμε: 
0.630 × 0.350 + 0.528 × 0.250 + 0.421 × 0.400  0.521 
Και για την εναλλακτική λύση Β έχουμε: 
0.370 × 0.350 + 0.472 × 0.250 + 0.579 × 0.400  0.479 
 
  
ΤΟΠΙΚΗ ΠΡΟΤΕΡΑΙΟΤΗΤΑ 
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Τελευταίο βήμα στην AHP πριν τη λήψη της οριστικής απόφασης είναι η ανάλυση 
ευαισθησίας. Σύμφωνα με αυτήν τα δεδομένα εισόδου τροποποιούνται ελαφρώς, ώστε 
να παρατηρηθεί η επίδρασή τους στα αποτελέσματα. Αν η κατάταξη παραμένει ίδια 
τότε τα αποτελέσματα είναι ισχυρά. Διαφορετικά, θεωρούνται ευαίσθητα. Το λογισμικό 
που διευκολύνει την ανάλυση ευαισθησίας είναι το MakeItRational. Ο έλεγχος 
συνέπειας και η ανάλυση ευαισθησίας είναι προαιρετικά βήματα, αλλά συνίστανται 
προκειμένου να επιβεβαιωθεί η αξιοπιστία των αποτελεσμάτων (Malczewski (2004)). 
 
3.4 Simos και Revised Simos 
 
Υπάρχουν διάφορες μέθοδοι που χρησιμοποιούνται για να καθορίσουν τα βάρη των 
κριτηρίων. Μια από αυτές είναι και η μέθοδος Simos. Η Simos είναι μια μέθοδος που 
αναπτύχθηκε το 1990 και βοηθάει στην ιεράρχηση των κριτηρίων ενός προβλήματος, 
μέσω του προσδιορισμού των αριθμητικών τιμών τους. Σημαντικά μειονεκτήματα της 
μεθόδου είναι το γεγονός ότι δε βασίζεται σε πραγματικές υποθέσεις, λόγω έλλειψης 
σημαντικών πληροφοριών και δε μπορεί να γίνει περεταίρω ανάλυση των κριτηρίων 
που έχουν τον ίδιο βαθμό σημαντικότητας, δηλαδή που έχουν το ίδιο βάρος (Beuthe 
and Scannella (2001)). 
 
Στη συγκεκριμένη μέθοδο αρχικά συγκεντρώνονται οι απαραίτητες πληροφορίες και 
στη συνέχεια προσδιορίζονται τα βάρη. Υπάρχουν τρία στάδια στη συγκέντρωση 
πληροφοριών. Πρώτα, δίνεται στο χρήστη ένα πακέτο με n αριθμό καρτών, όσα δηλαδή 
είναι και τα κριτήρια. Στη συνέχεια, ο χρήστης κατατάσσει τα κριτήρια με αύξουσα 
σειρά, δηλαδή από το λιγότερο σημαντικό μέχρι το πιο σημαντικό. Μετά ο χρήστης, 
πρέπει να αντιμετωπίσει τον ίδιο βαθμό σημαντικότητας μεταξύ δύο διαδοχικών 
κριτηρίων που μπορεί να προκύψει. Στο σημείο αυτό, καλείται να λάβει υπόψη του 
έστω και την ελάχιστη διαφορά μεταξύ τους, ώστε να μπορέσουν να διαμορφωθούν τα 
βάρη. Αυτό μπορεί να το πετύχει με την τοποθέτηση λευκών καρτών μεταξύ των 
κριτηρίων. Η χρήση λευκών καρτών δείχνει πόσο σημαντικό είναι ένα κριτήριο σε 
σχέση με το προηγούμενο. Όσο μεγαλύτερη είναι η αρίθμηση της κάρτας, τόσο πιο 
σημαντικό θεωρείται (Beuthe and Scannella (2001)). 
 
Για τον προσδιορισμό των βαρών αρχικά γίνεται η κατάταξη του υποσυνόλου των 
κριτηρίων από το λιγότερο σημαντικό στο πιο σημαντικό και στη συνέχεια, 
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καθορίζονται οι θέσεις των καρτών. Η κάρτα με τη μικρότερη κατάταξη ορίζεται με τη 
θέση 1, η αμέσως επόμενη με τη θέση 2 κ.τ.λ. Μετά, προσδιορίζεται το μέσο ή μη 
κανονικοποιημένο βάρος διαιρώντας το άθροισμα των θέσεων αυτών με το συνολικό 
αριθμό των κριτηρίων. Τέλος, υπολογίζεται το σχετικό ή κανονικοποιημένο βάρος 
διαιρώντας το μέσο βάρος με το συνολικό άθροισμα των θέσεων των κριτηρίων 
(Holsapple and Sena (2005)). 
 
Η Revised Simos που χρησιμοποιείται στη συγκεκριμένη εργασία για την εύρεση των 
βαρών, αποτελεί μια αναθεώρηση της μεθόδου Simos. Η αναθεωρημένη αυτή μέθοδος 
που αναπτύχθηκε από τους Jose Figuiera και Barnard Roy, λαμβάνει υπόψη ένα είδος 
επιπρόσθετων πληροφοριών από τον αποφασίζοντα και αλλάζει τους κανόνες 
υπολογισμού των βαρών. Έτσι ο αποφασίζων μπορεί να σκεφτεί καλύτερα πώς να 
διαμορφώσει την ιεραρχία των κριτηρίων. Πιο συγκεκριμένα, η Revised Simos 
εξαλείφει τα λάθη επεξεργασίας στα υποσύνολα των ίσων κριτηρίων και επεξεργάζεται 
καλύτερα τη στρογγυλοποίηση των αριθμητικών τιμών που οδηγεί στα 
κανονικοποιημένα βάρη που έχουν άθροισμα 100 (Holsapple and Sena (2005)). 
 
3.5 Drones 
 
Τα Drones δηλαδή τα Unmanned Aerial Vehicles (UAVs) και στα ελληνικά τα Μη 
Επανδρωμένα Ιπτάμενα Οχήματα (ΜΕΙΟ) ή αλλιώς Εναέρια Οχήματα Μικρής 
Κλίμακας, είναι κάθε είδους μηχανήματα που είναι κατασκευασμένα για να κινούνται 
είτε στον αέρα, είτε στην επιφάνεια της θάλασσας αυτόνομα, προγραμματισμένα ή 
τηλεκατευθυνόμενα με χειριστήριο εδάφους (Θεοδούλου (2013)). 
 
3.5.1 Τα είδη των drones που κυκλοφορούν στην αγορά 
 
Τα drones τα τελευταία χρόνια έχουν μπει δυναμικά στην αγορά κάνοντας αισθητή την 
παρουσία τους στο χώρο των τηλεκατευθυνόμενων παιχνιδιών. Χωρίζονται σε drones 
αέρος, εδάφους και νερού και διαθέτουν υψηλές προδιαγραφές και δυνατότητες. Τα 
drones αέρος μπορεί να έχουν τη μορφή μικρού ελικοπτέρου ή αεροπλάνου και 
λειτουργούν με έναν ή περισσότερους κινητήρες και έλικες και διαθέτουν 
ενσωματωμένους αισθητήρες για εύκολη απογείωση και προσγείωση. Ο όρος που 
χρησιμοποιείται για να προσδιορίσει τον αριθμό των κινητήρων ή ελίκων είναι ο 
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Multicopter ή αλλιώς Multirotor. Έτσι τα drones αέρος χωρίζονται σε Quadcopter, αυτά 
δηλαδή που διαθέτουν με 4 έλικες, στα Hexacopter με 6 έλικες, στα Octacopter με 8 
έλικες κ.ο.κ. (Θεοδούλου (2013)). 
 
Τα drones εδάφους μπορούν και κινούνται στο έδαφος με ταχύτητα έως 13 km/ h και να 
πραγματοποιούν άλματα μέχρι 80 cm. Με την ενσωματωμένη κάμερα που διαθέτουν, 
μπορούν να τραβούν φωτογραφίες και βίντεο με μεγάλη ευκρίνεια. Η αυτονομία της 
μπαταρίας τους φτάνει τα 20 λεπτά και το κόστος τους κυμαίνεται περίπου μέχρι τα 220 
ευρώ (Αθανασιάδης (2015)). Τα drones νερού μπορούν όχι μόνο να πετούν αλλά και να 
κινούνται και στο νερό με ταχύτητα που φτάνει περίπου τα 10 km/ h. Αυτό 
επιτυγχάνεται με τη βοήθεια ειδικών πτερυγίων και τη μορφή μικρού σκάφους. Επίσης, 
με την ενσωματωμένη κάμερα μπορούν να καταγράφουν 60 καρέ το δευτερόλεπτο, σε 
απόσταση που φτάνει μέχρι τα 18 m. Επιπλέον, αποτελούν μια οικονομική λύση για 
τους λάτρεις των τηλεκατευθυνόμενων μιας και η τιμή τους δε ξεπερνά τα 170 ευρώ 
(Βενιού (2015)). 
 
3.5.2 Πλεονεκτήματα και μειονεκτήματα των drones 
 
Τα drones μπορούν να πραγματοποιούν πτήσεις σε δυσπρόσιτες και επικίνδυνες 
περιοχές, εκεί όπου είναι αδύνατη η προσέγγιση επανδρωμένων αεροσκαφών. Επίσης, 
έχουν τη δυνατότητα εκτέλεσης άμεσων πτήσεων και αποτελούν ένα σχετικά 
οικονομικό τρόπο για τη κατακόρυφη, πλάγια και οριζόντια λήψη εικόνων και βίντεο 
υψηλής ποιότητας. Ακόμη, υπάρχει η δυνατότητα μεταβίβασης εικόνων και βίντεο σε 
πραγματικό χρόνο με μεγάλη ακρίβεια και σταθερότητα χάρη στο κατάλληλο λογισμικό 
επεξεργασίας που χρησιμοποιείται (Σκαρλάτος (2004)). Στα πλεονεκτήματα των drones 
κατατάσσονται επίσης, το χαμηλό κόστος απόκτησης και συντήρησής τους. Επίσης, 
λειτουργούν μερικώς υποβοηθούμενα ή πλήρως αυτόνομα, χάρη στα συστήματα 
πλοήγησης και τις προγραμματισμένες πτήσεις. Ακόμη, είναι κατασκευασμένα από 
υλικά υψηλής αντοχής, διαθέτουν μπαταρίες μεγάλης χωρητικότητας και παρέχουν 
δυνατότητες ασύρματης επικοινωνίας (Colomina and Molina (2014)). 
 
Όμως, τα περισσότερα drones έχουν περιορισμούς στο βάρος του φορτίου που 
μεταφέρουν. Επίσης, το υψόμετρο πτήσης των drones που προορίζονται για ιδιωτικής 
χρήσης είναι περιορισμένο τόσο λόγω των κινητήρων, όσο και λόγω θεμάτων 
ασφάλειας. Επιπλέον, το νομοθετικό πλαίσιο δεν είναι σαφώς καθορισμένο (Σκαρλάτος 
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(2004)). Τα ιδιωτικά drones δεν έχουν τη δυνατότητα επικοινωνίας με τις αρχές της 
εναέριας κυκλοφορίας και με συστήματα για την αποφυγή συγκρούσεων με 
αποτέλεσμα να είναι αναγκαία η οπτική επαφή του χειριστή με τη συσκευή. Ακόμη, 
πρέπει ο ιδιοκτήτης του drone να εκπαιδεύεται πριν την πραγματοποίηση της πρώτης 
πτήσης, ώστε να αποφευχθεί κάποιο ατύχημα. Επίσης, στα πιο οικονομικά drones, που 
η κάμερα τους έχει μικρότερες δυνατότητες, απαιτούνται περισσότερες λήψεις για την 
κάλυψη μιας εικόνας. Ένα ακόμα μειονέκτημα των περισσότερων drones είναι η 
αδυναμία τους να πετάξουν σε άσχημες καιρικές συνθήκες (βροχή, χαλάζι, ισχυρό 
άνεμο) (Eisenbeiss (2009)). 
 
3.5.3 Εφαρμογές και χρήσεις των drones 
 
 Τα drones μπορούν να χρησιμοποιηθούν για πολλούς σκοπούς. Για ερασιτεχνικούς, 
όπως για τη μεταφορά φορτίου μέχρι 2 κιλών, για ψυχαγωγία μέσω της λήψης 
φωτογραφιών και video που εξασφαλίζουν πανοραμικά πλάνα σε εκδηλώσεις, 
συναυλίες και εκπομπές. Επίσης, είναι χρήσιμα, ακόμα και στην αναζήτηση για 
πάρκινγκ. Επιπλέον, χρησιμοποιούνται για ερευνητικούς σκοπούς όπως για την 
ανίχνευση περιοχών και την καταγραφή τοπίων για πραγματοποίηση μελετών από 
ειδικούς. Αξίζει να σημειωθεί ότι πρόκειται για μια οικονομική και οικολογική λύση, 
μιας και το κόστος δε ξεπερνά τα 0,20 ευρώ για μια απόσταση 10 km. Τέλος είναι 
χρήσιμα για πολεμικούς σκοπούς, όπως για κατασκοπεία και χτύπημα στόχων και για 
ειρηνικούς σκοπούς, όπως για μεταφορά φαρμάκων και τροφίμων σε δύσβατες και 
πληγείσες περιοχές (madata.gr (2014)). 
 
Μέχρι στιγμής έχει χρησιμοποιηθεί σε πληγείσες περιοχές όπως στην Αϊτή και στη 
Νότια Αφρική για μεταφορά φαρμάκων και προϊόντων πρώτης ανάγκης και από τη CIA 
για τον πόλεμο εναντίον της Al-Qaeda και άλλων τρομοκρατικών οργανώσεων. Ακόμη, 
χρησιμοποιούνται σε φυλακές για παράνομη μεταφορά κινητών τηλεφώνων, όπλων και 
ναρκωτικών και αποτελούν σημαντικό όπλο για τους παπαράτσι για τη λήψη 
φωτογραφιών των διασημοτήτων. Στο Νεπάλ και στην Κένυα με τη βοήθεια των drones 
φωτογραφίζουν και παρακολουθούν είδη που κινδυνεύουν να εξαφανιστούν και 
φυλάσσουν και δάση. Ακόμη, στη Γροιλανδία τα drones καταγράφουν τους πάγους 
προκειμένου να παρέχουν αξιόλογα στοιχεία για τις επιπτώσεις στην κλιματική αλλαγή 
(madata.gr (2014)). 
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Επίσης, αξίζει να σημειωθεί ότι η Amazon σκέφτεται να μειώσει τους χρόνους 
παράδοσης δεμάτων με τη χρήση drones. Συγκεκριμένα, προτίθεται σε συνεργασία με 
τις Αρχές του Σιάτλ να δημιουργήσει πρόγραμμα εναέριων διαδρομών και να 
προσλάβει προσωπικό για το χειρισμό των πτήσεων. Επίσης, το Facebook σκέφτεται να 
εξασφαλίσει στο μέλλον καλύτερες υπηρεσίες internet με τη χρήση drones. Η Google 
έχει είδη εξαγοράσει μια μεγάλη εταιρεία κατασκευής drones και η εταιρεία Gofor 
νοικιάζει drones για παροχή ασφάλειας, για ανίχνευση περιοχών, για καταγραφή 
τοπίων, αλλά και για την εξυπηρέτηση των καθημερινών αναγκών των πελατών της 
(madata.gr (2014)). 
 
Ένα άλλο πεδίο δράσης των μη επανδρωμένων ιπτάμενων οχημάτων που εφαρμόζεται 
στη Βρετανία είναι να πετάνε πάνω από χωματερές σκουπιδιών και να καταγράφουν 
μέσω αισθητήρων τις εκπομπές αερίων τους. Έτσι μπορούν να παρακολουθούν την 
επιβάρυνση που επιφέρουν στην κλιματική αλλαγή και στη δημόσια υγεία. Ακόμη, 
στην Αυστραλία προκειμένου να προστατεύσουν τους λουόμενους από τις επιθέσεις 
καρχαριών, πετάνε drones πάνω από τη θάλασσα και το κέντρο ελέγχου στο οποίο είναι 
συνδεμένα ενημερώνει σε περίπτωση που οι καρχαρίες πλησιάζουν στην ακτή (skai.gr 
(2015)). 
 
Επιπλέον, είναι γεγονός ότι περισσότερες από 80 χώρες χρησιμοποιούν drones για να 
ενισχύσουν το στρατό τους και πάνω από 30 κράτη τα έχουν εντάξει στο αμυντικό τους 
σύστημα. Εκτεταμένη είναι η χρήση των drones στις αμερικάνικες στρατιωτικές 
δυνάμεις και επιχειρήσεις. Μάλιστα, το 1/3 του αεροπορικού στόλου των ΗΠΑ 
αποτελείται από μη επανδρωμένα ιπτάμενα οχήματα. Επίσης, μιας και ο χειρισμός των 
drones γίνεται με χειριστήρια, όπως ακριβώς και στα διάφορα ηλεκτρονικά παιχνίδια, οι 
αεροπορικές δυνάμεις των ΗΠΑ στρατολογούν έμπειρους gamers για να τα χειρίζονται. 
Ακόμη στις ΗΠΑ επιθέσεις με drones γίνονται κατά του Αφγανιστάν, του Πακιστάν, 
της Υεμένης και της Σομαλίας. Αξίζει να σημειωθεί χαρακτηριστικά ότι το 2012 έγιναν 
447 επιθέσεις στο Αφγανιστάν. Στην Αμερική τα θύματα των drones υπολογίζονται 
γύρω στα 2.500 τα τελευταία 10 χρόνια. Επίσης, οργανώσεις όπως η Χεζμπολάχ και η 
Χαμάς τα έχουν ήδη χρησιμοποιήσει (Οικονόμου (2014)). 
 
Επιπλέον στην Αμερική, η Αμυντική Υπηρεσία Ερευνητικών Έργων DARPA εργάζεται 
για τη δημιουργία ενός προγράμματος που ονομάζεται Gremlins που θα περιλαμβάνει 
την κατασκευή μεταγωγικών αεροσκαφών που θα κατακλύζουν το πεδίο της μάχης με 
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εκατοντάδες drones. Καθήκοντα αυτών θα είναι οι ηλεκτρονικές παρεμβολές και η 
ρίψη πυρομαχικών. Για το πρόγραμμα αυτό που αναμένεται το 2020, θα εργαστούν 
διάφοροι ερευνητικοί οργανισμοί και πανεπιστήμια. Το κόστος για κάθε ένα από τα 
drones που θα κατασκευάζουν θα είναι περίπου 700.000 δολάρια με αυτονομία που θα 
φτάνει τις 3 ώρες (PRONEWS (2016)). 
 
Στην Ελλάδα, το πρώτο ερευνητικό πρόγραμμα για drones έγινε το 2011. Σε αυτό 
χρησιμοποιήθηκαν δίκτυα 4 γενιάς (WiMax) για την κατεύθυνση, τον έλεγχο και τη 
μετάδοση πληροφοριών στα drones.Το πρόγραμμα χρηματοδοτήθηκε από την Ε.Ε. και 
σε αυτό συμμετείχαν πρωτοπόρες εταιρείες στον τομέα των drones όπως η B.A. 
Systems και η Airbus. Επίσης, στην Ελληνική Πολεμική Αεροπορία το 2002 ιδρύθηκε 
το σύστημα Πήγασος I και το 2003 το Σμήνος μη Επανδρωμένων Αεροσκαφών. 
Σήμερα χρησιμοποιούνται τα Πήγασος II που είναι drones κατασκευασμένα για 
αποστολές αναγνώρισης (PRONEWS (2016)). 
 
Ακόμη, η Βρετανία χρησιμοποίησε ένα drone το Reaper για την εκτόξευση πυραύλου 
στο Ιράκ κατά του Ισλαμικού Κράτους. Επίσης, η Βόρειος Κορέα έχει κατασκευάσει 
drones καμικάζι που πετούν με ταχύτητα 75 μιλίων για 4 ώρες, πραγματοποιώντας 
προγραμματισμένες πτήσεις με στόχο τη Νότια Κορέα (Οικονόμου (2014)). 
 
3.5.4 Νέες καινοτόμες εφευρέσεις drones 
 
Επειδή στο εξωτερικό συνήθως απαιτούνται γύρω στα 10 λεπτά για να φτάσει ένα 
ασθενοφόρο στο σημείο που υπάρχει ανάγκη και στην Ελλάδα μπορεί να χρειαστούν 30 
λεπτά έως 1 ώρα, ο Alex Monton σκέφτηκε να κατασκευάσει το Ambulance drone. 
Αυτό είναι ένα ιπτάμενο ρομπότ-ασθενοφόρο το οποίο σχεδιάστηκε για να μειώσει το 
χρόνο απόκρισης σε περίπτωση ανάγκης στο 1 λεπτό. Έτσι, μόλις γίνει κλήση στην 
άμεση βοήθεια το Ambulance drone ξεκινά αμέσως την πτήση του προς τον ασθενή, 
εφοδιασμένο με τα απαραίτητα εργαλεία και φάρμακα. Όταν φτάσει μπορεί να δώσει 
οδηγίες για την παροχή πρώτων βοηθειών στον ασθενή μέσω της οπτικοακουστικής 
επαφής που μπορεί να προσφέρει με το προσωπικό του ασθενοφόρου, μέχρι αυτό να 
φτάσει στο σημείο (Ξυκομηνός (2014)). 
 
Μια ακόμα εφεύρεση είναι το phone- drone που το κατασκεύασε η ερευνητική ομάδα 
SenseLab με επικεφαλή τον Π. Παρτσινέβελος, επίκουρο καθηγητή στο Πολυτεχνείο 
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Κρήτης. Έχει το μέγεθος μιας θήκης κινητού τηλεφώνου και λειτουργεί τοποθετώντας 
σε αυτό ένα smartphone με εγκατεστημένη την εφαρμογή SaveMe. Έτσι με το πάτημα 
ενός κουμπιού μπορεί να πετάξει προς το κοντινότερο φαρμακείο για να προσφέρει το 
κατάλληλο φάρμακο σε έναν ασθενή ή να ειδοποιήσει τις Αρχές σε περίπτωση που 
κάποιος χαθεί, εγκλωβιστεί ή τραυματιστεί σε ένα απομονωμένο μέρος. Για το phone- 
drone δαπανήθηκαν 3.000 ευρώ από την ερευνητική ομάδα, μιας και δεν υπήρχε 
χρηματοδότηση από το κράτος. Το phone- drone με το project SaveME πήρε μέρος στο 
διαγωνισμό τεχνολογίας με τίτλο Drones for good, που διεξήχθη στο Ντουμπάι στις 4- 
6 Φεβρουαρίου 2016 και κέρδισε την 3 θέση ανάμεσα σε 1000 υποψήφιες ομάδες από 
160 χώρες. Εκεί η ομάδα SenseLab παρουσίασε ένα βίντεο με τις λειτουργίες και τις 
πιθανές εφαρμογές του phone-drone, καθώς και τις δυνατότητες του σε πραγματικές 
συνθήκες (Νιβολιανίτης (2016)). 
 
Η κινεζική εταιρεία Ehang δημιούργησε το πρώτο drone που μπορεί να μεταφέρει έναν 
επιβάτη. Όταν το άτομο επιβιβαστεί στο drone πότε το μόνο που χρειάζεται να κάνει, 
είναι να επιλέξετε τον προορισμό στην οθόνη με τον ηλεκτρονικό χάρτη. Αφού ο 
επιβάτης επιλέξει την επιθυμητή διαδρομή το drone θα πραγματοποιήσει από μόνο του 
την πτήση (insider.gr (2016)). 
 
Μια ακόμη πρωτοποριακή ιδέα είναι η εφεύρεση του πυροσβεστικού drone. Το  
πυροσβεστικό drone είναι χρήσιμο για την ταχύτερη αντιμετώπιση πυρκαγιών, χωρίς να 
τίθενται σε κίνδυνο οι πυροσβέστες. Στις ΗΠΑ, στο Πανεπιστήμιο της Nebraska-
Lincoln κατασκεύασαν ένα πυροσβεστικό drone, το οποίο μπορεί να μεταφέρει σφαίρες 
από υπερμαγγανικό κάλιο (KMnO4) που σε συνδυασμό με μια δόση υγρής γλυκόλης 
ανάβει μικρές, ελεγχόμενες εστίες φωτιάς για 10- 45 δευτερόλεπτα. Έτσι δημιουργεί 
μια ζώνη ασφαλείας που εμποδίσει την εξάπλωση της πυρκαγιάς. Μια ακόμα ιδέα η 
οποία ακόμα βρίσκεται σε πρώιμο στάδιο είναι το FireSound. Ένα drone από την 
εταιρεία Imaginactive που χρησιμοποιεί την εκπομπή χαμηλών συχνοτήτων (30-60Hz), 
για το σβήσιμο μικρών εστιών φωτιάς. Με τις συχνότητες αυτές, διαχωρίζεται το 
φλεγόμενο υλικό από το οξυγόνο της ατμόσφαιρας και κατασβήνεται η πυρκαγιά 
(dronelife (2016)). 
 
 
 
30 
 
3.5.5 Η εμπορικά σημασία των drones 
 
Τα τελευταία χρόνια έχουν πουληθεί περισσότερα από 1.000.000 drones παγκοσμίως. 
Όσο αφορά τα drones που προορίζονται για ιδιωτική χρήση, η τιμή τους ξεκινάει από 
100 ευρώ και μπορεί να φτάσει περίπου μέχρι και τα 1.200 ευρώ. Αυτά τα drones 
διαθέτουν ενσωματωμένους αισθητήρες πίεσης ώστε να μπορούν να εξασφαλίσουν 
σταθερότητα σε μεγάλο ύψος και σε ανέμους μέχρι 24 km/h. Στα drones που 
προορίζονται για πολεμικούς σκοπούς η τιμή ενός μοντέλου Predator (Αρπακτικό) 
μπορεί να φτάσει τα 10.000.000 δολάρια, χωρίς να υπολογίζεται στην τιμή το κόστος 
του σταθμού ελέγχου. Επίσης, το μοντέλο Reaper (Θεριστής) κοστίζει περίπου 
30.000.000 δολάρια. Τα μοντέλα αυτά κατασκευάζονται στην Καλιφόρνια από την 
εταιρεία General Atomics (Αλευρίτη (2014)). 
 
3.5.6 Πλαίσιο κανονισμών  
 
Στις 13 με 15 Οκτωβρίου 2015 πραγματοποιήθηκε στο Las Vegas το πρώτο συνέδριο 
για τα drones, στο οποίο παρευρέθηκαν πάνω από 2.000 κατασκευαστές. Βασικό θέμα 
συζήτησης ήταν το πλαίσιο κανονισμών για τις πτήσεις των drones. Άλλωστε σε κάθε 
χώρα ισχύουν διαφορετικοί κανονισμοί. Συγκεκριμένα, στις ΗΠΑ οι ερασιτέχνες 
χρειάζονται ειδική άδεια προκειμένου να πραγματοποιούν πτήσεις με drones μέχρι 
1.200 m. Επίσης, η Ε.Ε. εντάσσοντας τη δημιουργία ρυθμιστικού πλαισίου στο 
πρόγραμμα Horizon 2020, τόνισε τις οικονομικές ευκαιρίες ανάπτυξης που 
προσφέρονται αλλά και την ανάγκη για τον καθορισμό πλαισίου για την εκτέλεση 
πτήσεων με drones (PRONEWS (2016)). 
 
Το 2015, η Επιτροπή Μεταφορών και Τουρισμού του Ευρωπαϊκού Κοινοβουλίου 
εξέδωσε με έκθεσή της τη γνωμοδότηση Jacqueline Foster, σύμφωνα με την οποία 
συνιστά μια πρόταση ψηφίσματος που σκοπό έχει τη διαμόρφωση νομοθετικού 
πλαισίου για τη λειτουργία των drones στην Ευρώπη. Αναμένεται λοιπόν να παραχθεί 
ένα νομικό πλαίσιο, σύμφωνα με το οποίο θα γίνεται καταγραφή των drones των 
πολιτών σε μητρώα και τα ίδια θα φέρουν chip καταγραφής με τα στοιχεία τους, καθώς 
και τα στοιχεία των ιδιοκτητών τους (Μαραγκίδου (2015)). 
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Πρόσφατα η Κομισιόν πρότεινε τη θέσπιση κοινών ευρωπαϊκών κανόνων για τον 
σχεδιασμό, την παραγωγή, τη συντήρηση και τη λειτουργία των drones. Σύμφωνα με το 
άρθρο 45 του σχετικού σχεδίου εισάγεται η υποχρέωση της πιστοποίησης των drones 
ώστε να μπορούν να θεσπιστούν οι συγκεκριμένοι κανόνες και να κατατίθεται η 
δήλωση στην αρμόδια αρχή. Επιπλέον, το σχέδιο κανονισμού επιτρέπει στην Κομισιόν 
να θεσπίσει νόμους που θα καθορίζουν οι λειτουργίες των drones, τον τρόπο 
κατασκευής τους, αλλά και τις υποχρεώσεις των χειριστών τους. Ακόμη, αξίζει να 
σημειωθεί ότι η Κομισιόν, θεωρεί πως στα επόμενα 10 χρόνια, το 10% της πολιτικής 
αεροπορίας παγκοσμίως, θα είναι μη επανδρωμένο. Μάλιστα, αναμένεται ότι η 
παγκόσμια αγορά drones μέχρι το 2022 θα φτάσει τα 4.000.000.000 ευρώ το χρόνο, με 
την Ευρώπη να καταλαμβάνει το 25%, κάτι το οποίο θα οδηγήσει σε αύξηση των 
θέσεων εργασίας μέχρι το 2050 (Χεκίμογλου (2016)). 
 
Η Ευρωπαϊκή Επιτροπή ανέθεσε στον Ευρωπαϊκό Οργανισμό Ασφάλειας της 
Αεροπορίας (EASA), την θέσπιση ενός συνόλου ευρωπαϊκών κανόνων για τα drones. 
Ήδη ο EASA έχει εκπονήσει σχέδιο κοινών κανόνων και αρχών για τη λειτουργία των 
drones στην Ευρώπη. Το νομοθετικό πλαίσιο στηρίζεται σε νέες διατάξεις που θα 
καλύψουν τα υφιστάμενα κενά του νόμου σε επίπεδο νομικών συστημάτων και 
κανόνων δικαίου. Ακόμη,  ο EASA θέτει ως προτεραιότητα τη διατήρηση του υψηλού 
επίπεδου ασφάλειας της πολιτικής αεροπορίας χωρίς όμως αυτό να σημαίνει ότι θα 
αποθαρρύνει την ανάπτυξη καινοτομιών στα drones. Έτσι ο EASA πρότεινε τη μέθοδο 
geofencing σύμφωνα με την οποία εμποδίζονται οι πτήσεις drones πάνω από 
συγκεκριμένες περιοχές, μέσω ψηφιακών χαρτών που εμφανίζουν τα μέρη που 
υπάρχουν απαγορεύσεις. Έτσι η κάθε ευρωπαϊκή χώρα μπορεί να θέσει τους δικούς της 
περιορισμούς. Επίσης, ο EASA προτείνει ένα χαλαρό ρυθμιστικό πλαίσιο για τα 
μικρά drones και ένα πιο αυστηρό για τα μεγάλα drones όπου οι δυνατότητές τους είναι 
μεγαλύτερες και άρα πιο επικίνδυνες με αποτέλεσμα να αδειοδοτούνται δυσκολότερα. 
Επομένως, ο EASA προσπαθεί μέσω των ρυθμιστικών διατάξεων να δημιουργήσει μια 
ομοιογένεια στους κανονισμούς για τα drones σε ευρωπαϊκό επίπεδο (Χεκίμογλου 
(2016)). 
 
Στην Ελλάδα, η Υπηρεσία Πολιτικής Αεροπορίας (ΥΠΑ) και η Εθνική Υπηρεσία 
Πληροφοριών (ΕΥΠ) ολοκλήρωσαν το νομοθετικό πλαίσιο για τα drones 
εναρμονίζοντας το με το αυστηρό πλαίσιο του EASA (Χεκίμογλου (2016)). Σύμφωνα 
λοιπόν με τη νομοθεσία, τα drones θα πρέπει να βρίσκονται σε απόσταση μεγαλύτερη 
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των 3 χιλιομέτρων από αεροδρόμια, ότι μπορούν να πετάξουν μέχρι τα 121 m και οι 
χειριστές τους δε θα πρέπει να χάνουν την οπτική επαφή μαζί τους. Επίσης, οι πτήσεις 
πρέπει να πραγματοποιούνται μακριά από στρατιωτικές περιοχές και αρχαιολογικούς 
χώρους και σε απόσταση 50 μέτρων και άνω από ανθρώπους. Ακόμη, κάθε πτήση θα 
πρέπει να είναι ασφαλισμένη για υλικές και σωματικές βλάβες που ενδέχεται να 
προκληθούν σε περίπτωση ατυχήματος (Κηπουρόπουλος (2015)). Η ΕΛ.ΑΣ. από την 
πλευρά της είναι η αρμόδια για τον εντοπισμό και την παραπομπή των παραβατών στις 
δικαστικές αρχές (Χεκίμογλου (2016)). 
 
Επίσης, το άρθρο 14 της δημόσιας διαβούλευσης για τον «Κανονισμό πτήσεων 
συστημάτων μη επανδρωμένων αεροσκαφών» που έθεσε η Υπηρεσία Πολιτικής 
Αεροπορίας, προβλέπει ότι ο ιδιοκτήτης μη επανδρωμένου αεροσκάφους οφείλει να το 
ασφαλίζει για ζημίες (σωματικές και υλικές) έναντι τρίτων. Σύμφωνα με την εγκύκλιο 
αριθμού 03/2016 με θέμα «Νέα τιμολόγηση για το πρόγραμμα αστικής ευθύνης από τη 
λειτουργία και χρήση drone», οι προϋποθέσεις ασφάλισης περιλαμβάνουν την κάλυψη 
τόσο για ιδιωτική χρήση, όσο και για επαγγελματική. Επίσης, χρειάζεται ξεχωριστό 
ασφαλιστήριο για κάθε συσκευή και πρέπει η χρήση της να μην υπερβαίνει τις 
προδιαγραφές και το νομοθετικό πλαίσιο. Ακόμη, η ισχύς του συμβολαίου καλύπτει 
μόνο την ελληνική επικράτεια (Smartsafe.gr (2016)). 
 
Στα στοιχεία της ασφάλισης καταγράφεται ο τύπος, η μάρκα, το βάρος, το χρώμα, το 
υλικό, η αξία, ο αριθμός στροφών, το έτος κατασκευής, οι κινητήρες, η πηγή ενέργειας, 
ο αριθμός πλαισίου και η αντικατάσταση του drone αν προορίζεται για επαγγελματική 
χρήση. Επίσης, τα όρια κάλυψης για σωματικές βλάβες σε μεμονωμένο ατύχημα 
φτάνουν μέχρι τα 10.000 ευρώ, ενώ για ομαδικό ατύχημα μέχρι 20.000 ευρώ και οι 
υλικές ζημιές κατ’ ατύχημα φτάνουν μέχρι τις 5.000 ευρώ. Τα ετήσια ολικά 
ασφάλιστρα ανά drone διαμορφώνονται ανάλογα με την αξία τους. Έτσι, τα drones 
μέχρι 1.000 ευρώ έχουν ετήσια ολικά ασφάλιστρα 80 ευρώ, μέχρι 3.000 ευρώ έχουν 
140 ευρώ και από 3.000 ευρώ και πάνω έχουν 190 ευρώ (Smartsafe.gr (2016)). 
 
3.5.7 Τρόποι αντιμετώπισης παράνομων drones 
 
Σε παγκόσμιο επίπεδο, προκειμένου να αντιμετωπιστεί η ανεξέλεγκτα παράνομη χρήση 
των drones, όπως η χρήση τους για παρακολούθηση ή τρομοκρατικές επιθέσεις, έχουν 
δημιουργηθεί συστήματα για την αναχαίτιση τους. Το Drone Catcher είναι ένα ειδικό 
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drone που εφηύρε μια ομάδα καθηγητών και σπουδαστών του Human Interactive 
Robotics Lab Michigan Tech, που στόχο έχει τη σύλληψη άλλων drones στον αέρα. Το 
drone αυτό πετάει ένα δίχτυ στο drone που θέλει να πιάσει και στη συνέχεια το 
κατεβάζει στο έδαφος (Βήτος (2016)). Στο Οχάιο η εταιρεία τεχνολογίας Battelle 
δημιούργησε μια συσκευή το Drone Defender  που χρησιμοποιεί στοχευμένα 
ραδιοκύματα για να χτυπήσει drones στον αέρα. To Drone Defender με τη χρήση των 
ραδιοκυμάτων διαταράσσει τη συχνότητα ελέγχου των παράνομων drones και 
ελέγχοντας τα καταφέρνει να τα προσγειώσει (PRONEWS (2015)). 
 
Στο Τόκυο οι αρχές για να αντιμετωπίσουν την παράνομη χρήση τους έχουν 
δημιουργήσει μία ειδική μονάδα drones, η οποία μπορεί να συλλαμβάνει στον αέρα 
άλλα drones. Συγκεκριμένα, η αστυνομία χρησιμοποιώντας εξακόπτερα drones 
εξοπλισμένα με ειδικό δίχτυ 2×3 μέτρων, συλλαμβάνουν στον αέρα παράνομα drones 
(Βήτος (2015)). Επίσης, στην Ολλανδία η αστυνομία χρησιμοποιεί εκπαιδευμένους 
αετούς για να κατεβάζει τα παράνομα drones. Αυτή βέβαια η πρακτική έχει 
δημιουργήσει ποικίλες αντιδράσεις, μιας και μπορεί να οδηγήσει σε σοβαρούς 
τραυματισμούς των πτηνών από τις προπέλες των drones (Βήτος (2016)). 
 
Στη Βρετανία η εταιρεία OpenWorks Engineering, κατασκεύασε το SkyWall100 που 
αποτελεί ένα φορητό αντιαεροπορικό όπλο. Το μηχάνημα αυτό ζυγίζει 10 κιλά, έχει 
εμβέλεια 100 μέτρα και λειτουργεί με επαναφορτιζόμενη μπαταρία αυτονομίας 10 
ωρών. Επίσης, έχει οφθαλμοσκόπιο προκειμένου να ανιχνεύει τα drones και να 
υπολογίζει την απόσταση στην οποία βρίσκονται. Ακόμη, διαθέτει σκανδάλη που όταν 
πατηθεί, εκτοξεύει το βλήμα SP40 χρησιμοποιώντας πεπιεσμένο αέρα, το οποίο 
απελευθερώνει ένα δίχτυ και ένα αλεξίπτωτο για να κατεβάσει με ασφάλεια το drone. 
Επίσης, το όπλο έχει τη δυνατότητα να οπλιστεί άμεσα με καινούργιο βλήμα αν κριθεί 
απαραίτητο και να χρησιμοποιηθεί ξανά. H εταιρεία έχει δημιουργήσει και άλλα 
βλήματα, όπως το SP01 που χρησιμοποιείται κυρίως για εκπαιδευτικούς σκοπούς και το 
SP10 που διαθέτει μόνο το δίχτυ (Βήτος (2016)). 
 
Ένα ακόμα σύστημα για την αντιμετώπιση μη επανδρωμένων ιπτάμενων οχημάτων 
μικρού μεγέθους είναι το Drone Dome, το οποίο κατασκευάστηκε από την ισραηλινή 
εταιρεία Rafael. Τo σύστημα αυτό, αρχικά εντοπίζει και να ιχνηλατεί drones με τη 
βοήθεια ηλεκτροπτικών και υπέρυθρων αισθητήρων καθώς και ραντάρ. Στη συνέχεια, 
το Drone Dome ειδοποιεί το χειριστή του για την παρουσία εχθρικού drone και αρχίζει 
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τη διαδικασία παρεμβολής ραδιοσυχνοτήτων, εξουδετερώνοντας έτσι την απειλή. 
Επίσης, το Drone Dome έχει δυνατότητα κάλυψης 360 μοιρών, χαμηλό χρόνο 
απόκρισης και μπορεί να λειτουργήσει σε όλες τις καιρικές συνθήκες (defence-point.gr 
(2016)). 
 
4 Ανάλυση Δεδομένων και Ερμηνεία Ευρημάτων  
 
4.1 Τα drones που επιλέχθηκαν ως δείγμα 
 
Τα drones που επιλέχθηκαν για το δείγμα είναι με ενσωματωμένη κάμερα έτσι ώστε να 
μπορούν να καταγράψουν εικόνες και βίντεο. Επίσης, στο δείγμα υπάρχουν drones που 
κινούνται στον αέρα, στο νερό αλλά και στο έδαφος κάνοντας άλματα. Πιο 
συγκεκριμένα, έχουν επιλεγεί τα εξής: 
 
1. Parrot Bebop Drone: 
 
Η αξία του είναι περίπου στα 549 €. Είναι drone αέρος, αμερικάνικης κατασκευής, με 
κάμερα 14 MP και Fisheye effect φακό που μπορεί να περιστραφεί μέχρι 180  . Επίσης, 
η ανάλυση βίντεο είναι 1920 x 1080 p στα 30 frames per second. Οι λήψεις γίνονται με 
εκπληκτική σταθερότητα και εξασφαλίζουν μία καθαρή εικόνα, ανεξάρτητα με το αν το 
Parrot Bebop Drone βρίσκεται σε κίνηση. Η εμβέλεια χειρισμού του είναι τα 250 m και 
η ταχύτητα του τα 40 km/h. Διαθέτει ενσωματωμένο WiFi και GPS προκειμένου να 
πραγματοποιεί προγραμματισμένες πτήσεις και να μπορεί να επιστρέφει στο σημείο απ’ 
όπου απογειώθηκε με τη λειτουργία Return to Home. Η χωρητικότητα της μπαταρίας 
πολυμερών ιόντων λιθίου που διαθέτει είναι 1200 mAh, με τάση 7.4 V και αντοχή 12.5 
min. Τέλος, το βάρος του συγκεκριμένου μοντέλου είναι 410 gr (Parrot SA (2016)). 
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Εικόνα 1- Parrot Bebop Drone (Πηγή: parrot.com (2016)) 
 
2. Dji Phantom 3 Advanced Drone: 
 
Η αξία του είναι περίπου στα 899 €. Είναι drone αέρος, κινέζικης κατασκευής, που 
διαθέτει ενσωματωμένη κάμερα ανάλυσης 12 MP, με δυνατότητα περιστροφής και 
καταγραφής βίντεο 2.7 K (2704 x 1520) ή Full HD 1080 p στα 60 frames per second. 
Επίσης, έχει ενδείξεις και συστήματα υποβοήθησης για ευκολία χειρισμού ακόμα και 
από αρχάριο χρήστη. Το χειριστήριο του έχει εύκολη πρόσβαση σε όλα τα πλήκτρα και 
η ενσωματωμένη του μπαταρία λιθίου έχει χωρητικότητα 4480 mAh, τάση 15.2 V και 
αντοχή μέχρι 20 min. Ακόμη, έχει LED ένδειξη και λειτουργία κλειδώματος της 
δύναμης για απόλυτο έλεγχο. Έχει επίσης, ειδική βάση για τη στήριξη του smartphone 
και διαθέτει λειτουργία Return to Home ώστε να επιστρέφει στο σημείο εκκίνησης. 
Είναι εύκολο στο χειρισμό του, σταθερό στις κινήσεις του και μπορεί να 
χρησιμοποιηθεί ακόμα και σε εσωτερικό χώρο, αφού διαθέτει αισθητήρες για την 
ανίχνευση εμποδίων. Επίσης, ο χρήστης με τη βοήθεια του ενσωματωμένου GPS και με 
την τοποθέτηση του DJI 2.4 G Bluetooth Datalink μπορεί να δημιουργήσει το δικό του 
σχέδιο πτήσης. Η εμβέλεια χειρισμού του είναι τα 3.5 km με μέγιστη ταχύτητα τα 57 
km/h και το βάρος του είναι 1280 gr (DJI (2016)). 
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Εικόνα 2- Dji Phantom 3 Advanced Drone (Πηγή: dji.com (2016)) 
 
3. Parrot Jumping Sumo Mini Drone: 
 
Η αξία του συγκεκριμένου αμερικάνικου mini drone εδάφους είναι περίπου στα 160 €. 
Διαθέτει ενσωματωμένη κάμερα ανάλυσης φωτογραφίας 0.3 MP και ανάλυσης βίντεο 
640 x 480 p με 15 frames per second, καθώς και ασύρματη Wi-fi σύνδεση. Είναι 
συμβατό με όλα τα smartphones και tablets που έχουν λογισμικό Android ή iOS. 
Επίσης, η λειτουργία αυτόματου πιλότου και η λειτουργία πλοήγησης Absolute Control 
κάνουν εύκολη τη χρήση του ακόμα και από αρχάριους. Επιπλέον, είναι κατάλληλο για 
όλα τα εδάφη και μπορεί να πραγματοποιεί υψηλά άλματα 80 cm σε ύψος και μήκος, 
χάρη στον ισχυρό μηχανισμό του. Μπορεί να κάνει διάφορα κόλπα με τη βοήθεια της 
εφαρμογής FreeFlight3 και να ψυχαγωγεί το χειριστή του με μια μεγάλη ποικιλία 
παιχνιδιών augmented reality. Επίσης, διαθέτει ένα ειδικό ελατήριο που μπορεί να 
σπρώχνει αντικείμενα. Οι ενσωματωμένοι αισθητήρες του προσφέρουν σταθερότητα 
στις κινήσεις και τα προστατευτικά του από ανθρακονήματα και πλαστικό υψηλής 
αντοχής το κάνουν ανθεκτικό στα χτυπήματα. Η εμβέλεια χειρισμού του είναι τα 50 m 
και η ταχύτητα του φτάνει τα 7 km/h. Η χωρητικότητα της αποσπώμενης μπαταρίας 
λιθίου του είναι 500 mAh, με τάση 3.7 V και η αντοχή της φτάνει τα 20 min με πλήρης 
φόρτιση μέσα σε μία ώρα. Τέλος, το βάρος του είναι στα 180 gr (RetailWorld S.A. 
(2016)). 
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Εικόνα 3- Parrot Jumping Sumo Mini Drone (Πηγή: parrot.com (2016)) 
 
4. Parrot Jumping Race Jett Mini Drone: 
 
Είναι τηλεκατευθυνόμενο mini drone εδάφους, αμερικάνικης κατασκευής, με 
ενσωματωμένη κάμερα ανάλυσης φωτογραφίας 0.3 MP και ανάλυσης βίντεο 640 x 480 
p στα 30 frames per second. Η αξία του είναι περίπου στα 190 €. Είναι κατάλληλο για 
όλα τα smartphones και tablets που έχουν λογισμικό Android ή iOS. Επιπρόσθετο 
χαρακτηριστικό του είναι το ενσωματωμένο μικρόφωνο και ηχείο. Ο αυτόματος 
πιλότος και η λειτουργία πλοήγησης absolute control κάνουν εύκολη τη χρήση του. Η 
μέγιστη ταχύτητα που μπορεί να αναπτύξει είναι τα 13 km/h και το μέγιστο άλμα του 
είναι τα 75 cm σε ύψος και μήκος. Διαθέτει ελατήριο να σπρώχνει αντικείμενα μακριά. 
Με την εφαρμογή FreeFlight3 πραγματοποιεί διάφορα κόλπα και κινήσεις.  Έχει 
σύνδεση WiFi 2.4 και 5 Ghz και εμβέλεια χειρισμού 50 m. Οι ενσωματωμένοι 
αισθητήρες παρέχουν σταθερότητα στις κινήσεις του. Έχει υψηλή αντοχή χάρη στην 
κατασκευή του από ανθρακόνημα και πλαστικό PA66 και επισκευάζεται εύκολα. Η 
χωρητικότητα μπαταρίας λιθίου που διαθέτει είναι 550 mAh, με τάση 3.7 V και 
αυτονομία 20 min και το βάρος αυτού του μοντέλου είναι 205 gr (RetailWorld S.A. 
(2016)). 
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Εικόνα 4- Parrot Jumping Race Jett Mini Drone (Πηγή: parrot.com (2016)) 
 
5. Parrot Airborne Night Blaze:  
 
Η αξία του συγκεκριμένου αμερικάνικου mini drone αέρος είναι περίπου στα 143 €. 
Διαθέτει ενσωματωμένη κάμερα VGA ανάλυσης φωτογραφίας 0.3 MP και ανάλυσης 
βίντεο 480 × 640 p, καθώς και μνήμη 1 GB Flash. Η εμβέλεια χειρισμού του είναι τα 20 
m και η ταχύτητα του φτάνει έως τα 18 km/h. Διαθέτει ενσωματωμένο WiFi και 
συνδέεται με όλα τα smartphones και tablets με τη βοήθεια της εφαρμογής FreeFlight3. 
Επίσης, είναι εξοπλισμένο με δύο λυχνίες LED με ρύθμιση φωτεινότητας, για 
δυνατότητα πτήσης ακόμα και στο σκοτάδι, διαθέτει 4 κινητήρες και βαρόμετρο. 
Μπορεί να πραγματοποιεί ακροβατικά και άλματα και είναι σχετικά εύκολο στο 
χειρισμό του ακόμα και από αρχάριους χρήστες. Επίσης, η χωρητικότητα μπαταρίας 
λιθίου του είναι 550 mAh, με τάση 3.7 V και αντοχή 7 min ύστερα από πλήρη φόρτιση, 
που διαρκεί 25 min. Τέλος το βάρος του είναι 63 gr (Parrot Drones SAS (2016)). 
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Εικόνα 5- Parrot Airborne Night Blaze (Πηγή: parrot.com (2016)) 
 
6. Parrot Hydrofoil Orak Mini Drone: 
 
Η αξία του αμερικάνικου τηλεκατευθυνόμενου mini drone νερού είναι περίπου στα 170 
€. Έχει τη δυνατότητα να κινείται στην επιφάνεια του νερού, αλλά και 6 cm κάτω από 
αυτό, με ταχύτητα έως 10 km/h, με τη βοήθεια μιας κατασκευής που συνδέεται με το 
drone, η οποία έχει προπέλες. Επίσης μπορεί να κινηθεί και στον αέρα με ταχύτητα 18 
km/h. Είναι κατάλληλο για όλα τα smartphones και tablets που έχουν λογισμικό 
Android ή iOS και οι ενσωματωμένοι αισθητήρες του βοηθούν στην εξασφάλιση της 
σταθερής πορείας ανεξαρτήτως κυμάτων ή ανέμων. H λειτουργία absolute control 
βοηθάει στην εύκολη χρήση του από τον χειριστή του. Ακόμη, μέσω της σύνδεσης 
Bluetooth, μπορεί να απομακρυνθεί από το χειριστή του μέχρι και 20 m. Διαθέτει 
ενσωματωμένη mini κάμερα VGA με ανάλυση φωτογραφίας 0.3 MP και ανάλυση 
βίντεο 640 x 480 p, καθώς και μνήμη 1 GB. Η αποσπώμενη μπαταρία λιθίου είναι 500 
mAh με τάση 3.7 V  και αντέχει 7 min συνεχόμενης χρήσης με πλήρης φόρτιση 25 min. 
Το βάρος του drone είναι 245 gr και του εξαρτήματος για να κινείται στο νερό 780 gr, 
επομένως συνολικά ζυγίζει 1025 gr (RetailWorld S.A. (2016)). 
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Εικόνα 6- Parrot Hydrofoil Orak Mini Drone (Πηγή: parrot.com (2016)) 
 
7. Syma X8G 6-Axis: 
 
Είναι τετρακόπτερο drone αέρος με προέλευση από την Κίνα, που στοιχίζει περίπου 
250 €. Διαθέτει ενσωματωμένη κάμερα με ανάλυση φωτογραφίας 8 MP HD και 
ανάλυση βίντεο 720 × 1080 p. Η εμβέλεια χειρισμού του είναι 100 m και η συχνότητα 
απόκρισης τηλεχειριστηρίου και drone είναι 2.4 GHz. Η μέγιστη ταχύτητα του φτάνει 
τα 35 km/h. Η χωρητικότητα μπαταρίας λιθίου είναι 2000 mAh, με τάση 7.4 V  και 
μέγιστο χρόνο πτήσης 12 min μετά από πλήρη φόρτιση 70 min. Το μοντέλο αυτό 
διαθέτει γυροσκοπικό σύστημα 6 αξόνων με περιστροφική κίνηση 360  . Επίσης, μπορεί 
να περιστρέφεται προς όλες τις κατευθύνσεις και να κάνει τούμπες ακόμα και σε 
δύσκολες καιρικές συνθήκες. Επίσης, τα LED φωτάκια το βοηθούν να πραγματοποιεί 
πτήσεις ακόμα και τη νύχτα. Τέλος, το βάρος του είναι 1600 gr (Afasia.gr (2016)). 
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Εικόνα 7- Syma X8G 6-Axis (Πηγή: rcdronebay.com (2016)) 
 
8. Yuneec Typhoon H: 
 
Είναι εξακόπτερο drone αέρος ευρωπαϊκής κατασκευής, που στοιχίζει περίπου 1400 €. 
Έχει ενσωματωμένη αντικραδασμική κάμερα 3 αξόνων CGO3 με ευρυγώνιο φακό, που 
μπορεί να τραβήξει φωτογραφίες με ανάλυση 12.4 MP και να καταγράψει βίντεο με 
720 × 1080 p σε ποιότητα 4K UHD, με δυνατότητα πλήρους περιστροφής 360  . Επίσης, 
έχει τη δυνατότητα να πετάει κυκλικά διατηρώντας σταθερή την κάμερά του. Κάθε 
ένας από τους 6 έλικες είναι σχεδιασμένος με 2 λεπίδες. Η  μπαταρίας ιόντων- λιθίου 
που διαθέτει έχει επιδόσεις 5400 mAh και η τάση της είναι 14.8 V. Επίσης, μπορεί να 
πετάξει για 25 min μετά από πλήρη φόρτιση και η μέγιστη ταχύτητα που μπορεί να 
αναπτύξει είναι 69.84 km/h. Επιπλέον, είναι εξοπλισμένο με σύστημα αποφυγής 
συγκρούσεων με υπέρηχους που σταματάει όταν συναντήσει εμπόδια, διαθέτει 
ολοκληρωμένες λειτουργίες αυτόνομης πτήσης ακόμα και κάτω από αντίξοες συνθήκες 
και έχει λειτουργικό σύστημα Return to Home ώστε να προσγειώνεται εκεί απ’ όπου 
ξεκίνησε. Ακόμη, περιλαμβάνει χειριστήριο ST16 τεχνολογίας Android με οθόνη αφής 
7 ιντσών και εμβέλεια χειρισμού 1600 m. Είναι αναδιπλούμενο για να μεταφέρετε 
εύκολα παντού και το βάρος του είναι 1800 gr (eGalaxy GR (2016)). 
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Εικόνα 8- Yuneec Typhoon H (Πηγή: egalaxy.gr (2016)) 
 
9. Ares RC Ethos HD: 
 
Είναι τετρακόπτερο drone αέρα αμερικάνικης κατασκευής, που στοιχίζει περίπου 185 €, 
με εμβέλεια χειρισμού 50 m και μέγιστη ταχύτητα τα 20 km/h. Η χωρητικότητα 
μπαταρίας λιθίου του είναι 1200 mAh, με τάση 7.4 V και αντοχή 10 min. Διαθέτει 
ενσωματωμένη κάμερα με ανάλυση φωτογραφίας 2.1 MP και ανάλυση βίντεο 1920 x 
1080 p. Στο χειριστήριο υπάρχει LCD οθόνη 4 1/2" και η συχνότητα απόκρισης 
τηλεχειριστηρίου και drone είναι 2.4 GHz. Επίσης, το Ares RC Ethos HD μπορεί να 
πραγματοποιήσει περιστροφική κίνηση 360  και τα LED φωτάκια του προσφέρουν τη 
δυνατότητα πτήσης ακόμα και τη νύχτα.  Το βάρος αυτού του μοντέλου φτάνει τα 312 
gr (Dynamic Promotion- www.4website.gr (2016)). 
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Εικόνα 9- Ares RC Ethos HD (Πηγή: skroutz.gr (2016)) 
 
10. XK-innovations X380-C: 
 
Είναι τετρακόπτερο drone αέρος, με προέλευση από την Κίνα, που στοιχίζει περίπου 
689 €. Διαθέτει ενσωματωμένη κάμερα HD, με ανάλυση φωτογραφίας 2.1 MP και 
ανάλυση βίντεο 1920 x 1080 p, για πανοραμικές λήψεις. Η εμβέλεια χειρισμού του 
είναι τα 1000 m και η ταχύτητα που μπορεί να φτάσει είναι τα 50 km/h. Διαθέτει 
ενσωματωμένο GPS και αυτόματο σύστημα επιστροφής στο σημείο εκκίνησης και 
συνδέεται με όλα τα smartphones και tablets. Η χωρητικότητα μπαταρίας λιθίου του 
συγκεκριμένου μοντέλου είναι στα 5400 mAh, με τάση 11.1 V  και αντέχει 23 min 
συνεχόμενης πτήσης μετά από πλήρη φόρτιση. Το βάρος του είναι 1180 gr 
(modellsport.gr (2016)). 
 
 
Εικόνα 10- XK-innovations X380-C (Πηγή: modellsport.gr (2016)) 
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4.2 Κριτήρια αξιολόγησης των drones 
 
Τα κριτήρια που έχουν επιλεγεί για την αξιολόγηση των drones με σειρά προτίμησης, 
από το σημαντικότερο στο λιγότερο σημαντικό είναι η τιμή, το είδος, η ανάλυση 
φωτογραφίας, η εμβέλειά χειρισμού, η ταχύτητα, η διάρκεια λειτουργίας, η χώρα 
προέλευσης, η χωρητικότητα μπαταρίας, το βάρος και η τάση της μπαταρίας. 
 
1. Η τιμή: 
 
Αποτελεί το σημαντικότερο κριτήριο επιλογής των υποψήφιων αγοραστών. Άλλωστε, 
όσοι αποφασίσουν να αγοράσουν ένα drone μόνο για ψυχαγωγία, ώστε να βγάζουν 
πανοραμικές φωτογραφίες και βίντεο, σίγουρα θα επιλέξουν κάτι οικονομικό. Οι τιμές 
των drones ξεκινούν από τα 100 € και αυξάνονται ανάλογα με τα χαρακτηριστικές 
ιδιότητες του καθενός. 
 
2. Το είδος:  
 
Το είδος του μη επανδρωμένου οχήματος είναι σημαντικό κριτήριο επιλογής και 
καθορίζεται ανάλογα με τις ανάγκες του χρήστη. To drone μπορεί να είναι αέρος, 
εδάφους ή νερού. Το drone νερού είναι το προτιμότερο μιας και μπορεί να κινηθεί τόσο 
στο νερό, όσο και στον αέρα. Ακολουθεί σε προτίμηση το drone αέρος και τέλος 
έχουμε το drone εδάφους που έχει μόνο τη δυνατότητα να κινείται στο έδαφος και να 
πραγματοποιεί άλματα, αδυνατώντας να τραβήξει πανοραμικές λήψεις. Έτσι, η 
αξιολόγηση του κριτηρίου «είδος» γίνεται σε μια κλίμακα από το 1 έως το 3, με το 1 να 
είναι το «bad» (δηλαδή το drone εδάφους), το 2 το «good» (δηλαδή το drone αέρος) και 
το 3 το «very good» (δηλαδή το drone νερού). 
 
3. Η ανάλυση:  
 
Το κριτήριο της ανάλυσης έχει να κάνει με την ανάλυση της φωτογραφίας που μπορεί 
να τραβήξει το drone και μετριέται σε MP. Όσο μεγαλύτερη είναι η ανάλυση, τόσο 
καλύτερες είναι οι λήψεις. 
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4. Η εμβέλεια: 
 
Ουσιαστικά αφορά τη μέγιστη απόσταση χειρισμού των drones. Ο χειρισμός μπορεί να 
γίνει από το τηλεχειριστήριο, που πολλές φορές έχει και οθόνη για ευκολότερη 
καθοδήγηση του drone και από το smartphone ή το tablet μέσω WiFi σύνδεσης και με 
τη βοήθεια της εφαρμογής FreeFlight3. Η απόσταση αυτή μετριέται σε μέτρα (m) και 
όσο μεγαλύτερη είναι η εμβέλεια χειρισμού του drone, τόσο καλύτερο θεωρείται.  
 
5. Η ταχύτητα: 
 
Σημαντικό κριτήριο σύγκρισης αποτελεί και η ταχύτητα με την οποία κινείται το drone. 
Όσο γρηγορότερα πηγαίνει, τόσο πιο ευχάριστη γίνεται η εμπειρία χρήσης του. Η 
ταχύτητα βέβαια πρέπει να συνδυάζεται με τη σταθερότητα χειρισμού για το καλύτερο 
δυνατό αποτέλεσμα με τη χρήση αισθητήρων που είναι ενσωματωμένοι στα drones 
όπως το επιταχυνσιόμετρο, το γυροσκόπιο, το μαγνητόμετρο, ο υπερηχητικός 
αισθητήρας, ο αισθητήρας πίεσης, το ενσωματωμένο GPS καθώς και η κάθετη κάμερα. 
Οι μονάδες μέτρησης που χρησιμοποιούνται συνήθως για να εκφράσουν την ταχύτητα 
με την οποία κινούνται τα drones είναι τα km/h. 
 
6. Η διάρκεια λειτουργίας: 
 
Έχει να κάνει με την αυτονομία της μπαταρίας. Πιο συγκεκριμένα, αναφέρεται στα 
λεπτά αντοχής της (min) στη συνεχόμενη λειτουργία, μετά από πλήρη φόρτιση του μη 
επανδρωμένου οχήματος. Είναι προφανές ότι όσο μεγαλύτερη είναι η διάρκεια 
λειτουργίας, τόσο αυξάνεται ο βαθμός ικανοποίησης του χρήστη. 
 
7. Η χώρα προέλευσης: 
 
Η χώρα προέλευσης του drone παρέχει μια σημαντική πληροφορία για την ποιότητα 
κατασκευής του μοντέλου. Αξιόπιστα θεωρούνται τα μοντέλα που προέρχονται κυρίως 
από αμερικάνικες χώρες και ακολουθούν οι ευρωπαϊκές, ενώ αμφισβητούνται τα 
μοντέλα που προέρχονται από την Κίνα. Έτσι, η αξιολόγηση του κριτηρίου «χώρα 
προέλευσης» γίνεται σε μια κλίμακα από το 1 έως το 3, με το 1 να είναι το «bad» 
(δηλαδή η Κίνα), το 2 το «good» (δηλαδή η Γερμανία) και το 3 το «very good» (δηλαδή 
η Η.Π.Α). 
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8. Η χωρητικότητα μπαταρίας: 
 
Μετριέται σε mAh. Όσο μεγαλύτερη χωρητικότητα έχει η μπαταρία ιόντων- λιθίου των 
drones τόσο καλύτερη θεωρείται. 
 
9. Το βάρος: 
 
Όσο μικρότερο είναι το βάρος του drone τόσο ευκολότερο είναι στη μεταφορά του και 
τόσο πιο εύκολα θα κινηθεί, ξοδεύοντας λιγότερη ενέργεια. Βέβαια, το βάρος δεν 
αποτελεί πολύ σημαντικό κριτήριο επιλογής μιας και τα περισσότερα drones δεν είναι 
ιδιαίτερα βαριά. Η μονάδα μέτρησης του βάρους που χρησιμοποιείται συνήθως στα 
drones είναι τα γραμμάρια (gr). 
 
10. Η τάση: 
 
Τελευταίο κριτήριο σύγκρισης των drones που επιλέχθηκε για τη συγκεκριμένη εργασία 
είναι η ηλεκτρική τάση της μπαταρίας που μετριέται σε Volt (V). Δεν αποτελεί 
ιδιαίτερα σημαντικό κριτήριο, όμως είναι και αυτή ένα κριτήριο διαφοροποίησης των 
drones, το οποίο επηρεάζει την αντοχή του. Έτσι, όσο μεγαλύτερη είναι η τάση της 
μπαταρίας, τόσο προτιμότερο είναι. 
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4.3 Συγκεντρωτικός πίνακας με τα drones που επιλέχθηκαν και 
τα κριτήρια αξιολόγησής τους 
 
Πίνακας 8- Συγκεντρωτικός πίνακας drones και κριτηρίων 
 Τιμή Είδος Ανάλυση Εμβέλεια Ταχύτητα Διάρκεια Χώρα Χωρητικ
ότητα 
Βάρος Τάση 
Parrot 
Bebop 
Drone 
549 2 14 250 40 12.5 3 1200 410 7.4 
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 
899 2 12 3500 57 20 1 4480 1280 15.2 
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 
160 1 0.3 50 7 20 3 500 180 3.7 
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone 
190 1 0.3 50 13 20 3 550 205 3.7 
Parrot 
Airborne 
Night Blaze 
143 2 0.3 20 18 7 3 550 63 3.7 
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 
170 3 0.3 20 10 7 3 500 1025 3.7 
Syma X8G 
6-Axis 
250 2 8 100 35 12 1 2000 1600 7.4 
Yuneec 
Typhoon H 
1400 2 12.4 1600 69.84 25 2 5400 1800 14.8 
Ares RC 
Ethos HD 
185 2 2.1 50 20 10 3 1200 312 7.4 
XK-
innovations 
X380-C 
689 2 2.1 1000 50 23 1 5400 1180 11.1 
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4.4 Revised Simos - Εύρεση των βαρών 
 
Το κάθε κριτήριο ανάλογα με τη σημαντικότητα που του δίνεται, έχει και την ανάλογη 
βαρύτητα. Η βαρύτητα αυτή υπολογίζεται με τη βοήθεια της μεθόδου Revised Simos. 
Αρχικά, στην πρώτη στήλη τοποθετούνται κωδικοποιημένα τα κριτήρια από το 
λιγότερο σημαντικό μέχρι αυτό που κρίνεται ως το πιο σημαντικό. Συγκεκριμένα, το 
λιγότερο σημαντικό κριτήριο είναι η τάση της μπαταρίας του drone και ως 
σημαντικότερο κριτήριο ορίζεται η τιμή του. Έτσι έχουμε: 
 
 Τάση = A 
 Βάρος = B 
 Χωρητικότητα = C 
 Χώρα = D 
 Διάρκεια = E 
 Ταχύτητα = F 
 Εμβέλεια = G 
 Ανάλυση = H 
 Είδος = I 
 Τιμή = J 
 
Στη δεύτερη στήλη υπάρχει απλά η αρίθμηση των κριτηρίων από το 1 μέχρι το 10. 
Επιπλέον, οι λευκές κάρτες δείχνουν το πόσο πιο σημαντικό είναι το ένα κριτήριο από 
το προηγούμενο (όσο μεγαλύτερη αρίθμηση τόσο περισσότερο). Αυξάνουν δηλαδή την 
απόσταση μεταξύ των κριτηρίων και μπορούν να πάρουν τιμή μέχρι 4. Ακόμη, το e(r) 
υπολογίζεται από τον τύπο e(r) = e'(r) + 1. 
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Πίνακας 9- Εύρεση βαρών με Revised Simos 
 
 
Tο Z συγκρίνει τη σημαντικότητα του τελευταίου κριτηρίου, δηλαδή του δέκατου σε 
σχέση με το πρώτο και μπορεί να πάρει τιμή μέχρι 10, όπως και στη συγκεκριμένη 
περίπτωση. Επίσης, το U δείχνει τη διαφορά μεταξύ των βαρών και υπολογίζεται ως 
εξής: U = (Z – 1) / e = (10 - 1) / 17 ≈ 0.529412. 
 
Αφού συμπληρωθεί ο πίνακας προκύπτουν τα βάρη που το άθροισμα τους βγάζει 100: 
 
 w1 ≈ 2 
 w2 ≈ 3 
 w3 ≈ 5 
 w4 ≈ 7 
 w5 ≈ 10 
 w6 ≈ 12 
 w7 ≈ 13 
OK 1 2 3 4 5 6 7 8 9
1 Asset which
belong to the
same rank
(CODE)
Rank No. Of
attributes 
belonging to 
the rank 
Number of
white cards
between the
rank and the
next
Raw weights Total raw
weights
Normalised 
weights
Total 
normalised 
weights
( r ) n ( r ) e' ( r ) e ( r ) w ( r ) w (i) 
1 A 1 1 0 1 0 1,00 1,00 1,835853 1,835853132
2 B 2 1 1 2 1 1,53 1,53 2,807775 2,807775378
3 C 3 1 1 2 3 2,59 2,59 4,751620 4,75161987
4 D 4 1 2 3 5 3,65 3,65 6,695464 6,695464363
5 E 5 1 1 2 8 5,24 5,24 9,611231 9,611231102
6 F 6 1 1 2 10 6,29 6,29 11,555076 11,55507559
7 G 7 1 0 1 12 7,352941176 7,352941176 13,49892009 13,49892009
8 H 8 1 1 2 13 7,882352941 7,882352941 14,47084233 14,47084233
9 I 9 1 1 2 15 8,941176471 8,941176471 16,41468683 16,41468683
10 J 10 1 17 10 10 18,35853132 18,35853132
totale 10 8 17 54,47 54,47 25,70 100,00
U 0,529412
Z 10
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 w8 ≈ 14 
 w9 ≈ 16 
 w10 ≈ 18 
 
4.5 Πολυκριτήρια ανάλυση των drones με τη μέθοδο 
PROMETHEE και βάρη από τη Revised Simos 
 
Στον πίνακα αυτό, προσθέτουμε τα κριτήρια, το δείγμα, τη μονάδα μέτρησης του κάθε 
κριτηρίου, τα min και max  ανάλογα το πιο είναι το ιδανικότερο για τα κριτήρια, τα 
βάρη που προέκυψαν από τη Revised Simos, αφού πρώτα τα προσαρμόσουμε ώστε να 
αθροίζουν στη 1, καθώς και όλες τις τιμές του δείγματος για κάθε κριτήριο. 
 
Πίνακας 10- Visual PROMETHEE με βάρη από τη Revised Simos 
 
 
Με τη βοήθεια της PROMETHEE προκύπτουν οι πίνακες και τα γραφήματα στα όποια 
παρουσιάζονται τα αποτελέσματα που δείχνουν ποια είναι καλύτερη επιλογή σύμφωνα 
με τα κριτήρια που ορίστηκαν. 
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1. PROMETHEE Flow Table: 
 
Στον πίνακα αυτό απεικονίζονται τα positives, τα οποία όσο πιο κοντά στο +1 είναι 
τόσο καλύτερη θεωρείται η επιλογή, καθώς και τα negatives, τα οποία είναι καλύτερα 
όταν βρίσκονται κοντά στο 0. Το Phi είναι η διαφορά (Phi+) – (Phi-). Όσο πιο κοντά 
στην μονάδα είναι τόσο καλύτερη επιλογή αποτελεί το drone στο οποίο αντιστοιχεί. 
Επομένως, προκύπτει ότι το μοντέλο Yuneec Typhoon H είναι η καλύτερη δυνατή 
επιλογή και το Parrot Jumping Race η χειρότερη. 
 
Πίνακας 11- PROMETHEE Flow Table 1 
 
 
2. PROMETHEE Rankings: 
 
Στις PROMETHEE Rankings κατατάσσονται όλες οι εναλλακτικές λύσεις από την 
καλύτερη στη χειρότερη. Οι κατατάξεις αυτές χωρίζονται σε δύο κατηγορίες, στη 
μερική κατάταξη (PROMETHEE I Partial Ranking) και στην πλήρη κατάταξη 
(PROMETHEE II Complete Ranking). Η μερική κατάταξη  που απεικονίζεται 
παρακάτω τονίζει καταστάσεις στις οποίες είναι δύσκολο να συγκριθούν κάποιες 
εναλλακτικές λύσεις. 
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Διάγραμμα 10- PROMETHEE Rankings 
 
3. PROMETHEE Diamond: 
 
Η PROMETHEE Diamond είναι ένας τρόπος γραφικής απεικόνισης τόσο της μερικής, 
όσο και της πλήρης κατάταξης. Αυτή επιτυγχάνεται με τη δισδιάστατη αναπαράσταση 
των positives (Phi +) και των negatives (Phi-) που δείχνουν την προτίμηση των 
εναλλακτικών λύσεων σε γωνίες 45 °. Ο κάθετος άξονας δίνει την καθαρή ροή (Phi = 
(Phi+) – (Phi-)). Όταν η γωνία μιας εναλλακτικής λύσης είναι πάνω από κάποια άλλη, 
τότε η λύση αυτή θεωρείται προτιμότερη στη μερική κατάταξη (PROMETHEE I Partial 
Ranking). Επιπλέον, οι κάθετες θέσεις από τις συμβουλές των γωνιών δίνουν στην 
PROMETHEE ΙΙ πλήρη κατάταξη. Τέλος, λόγω των μαθηματικών ιδιοτήτων των ροών 
προτίμησης, όλες οι γωνίες των εναλλακτικών λύσεων βρίσκονται πάντα στην αριστερή 
πλευρά του κατακόρυφου άξονα. 
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Διάγραμμα 11- PROMETHEE Diamond 
 
4. PROMETHEE Network: 
 
Είναι μια εναλλακτική απεικόνιση της PROMETHEE I. Στην ουσία πρόκειται για την 
εμφάνιση των εναλλακτικών λύσεων από την καλύτερη που βρίσκεται στην κορυφή, 
μέχρι την χειρότερη που βρίσκεται στο τέλος του δικτύου. Η αναπαράσταση των 
εναλλακτικών λύσεων γίνεται σε κόμβους και οι προτιμήσεις αντιπροσωπεύονται από 
τα βέλη. Επίσης, υπάρχει η δυνατότητα εμφάνισης και των τιμών Phi+ και Phi-.  
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Διάγραμμα 12- PROMETHEE Network 
 
5. PROMETHEE Rainbow: 
 
Είναι μια εναλλακτική απεικόνιση της PROMETHEE II Complete Ranking. Δείχνει τον 
λεπτομερή υπολογισμό των καθαρών ροών Phi, δίνοντας έμφαση στα καλά και 
αδύναμα χαρακτηριστικά της κάθε εναλλακτικής λύσης. Σε κάθε ράβδο, που ανήκει σε 
μία εναλλακτική λύση, υπάρχουν διαφορετικές φέτες χρωμάτων που αντιστοιχούν στα 
επιλεγμένα κριτήρια. Ανάλογα με τη συμβολή ενός κριτηρίου διαμορφώνονται οι φέτες 
αυτές, οι οποίες όταν βρίσκονται πάνω από την γραμμή είναι θετικές και αντιστοιχούν 
στα καλά χαρακτηριστικά της κάθε εναλλακτικής λύσης, ενώ όταν είναι κάτω από τη 
γραμμή αντιστοιχούν στα αδύναμα. Η διαφορά μεταξύ των θετικών και αρνητικών 
φετών διαμορφώνει την καθαρή ροή Phi. Επίσης, οι εναλλακτικές λύσεις 
κατατάσσονται με σειρά προτεραιότητας από τα αριστερά προς τα δεξιά σύμφωνα με 
την PROMETHEE II Complete Ranking. 
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Διάγραμμα 13- PROMETHEE Rainbow 
 
Σύμφωνα με το σχήμα, το μοντέλο Yuneec Typhoon H παρουσιάζει τη μεγαλύτερη 
καθαρή ροή, μιας και τα θετικά του χαρακτηριστικά είναι περισσότερα σε σχέση με τις 
αδυναμίες. Το μοντελο Ares RC Ethos HD φαίνεται πως έχει περίπου την ίδια αναλογία 
σε θετικά και αρνητικά χαρακτηριστικά, ενώ το Parrot Jumping Race Jett Mini Drone 
παρουσιάζει πολλά αδύναμα χαρακτηριστικά σε σχέση με τα καλά. 
 
6. GAIA Visual Analysis: 
 
Το γράφημα αυτό αναπαριστά σε 2D ή 3D μορφή το πρόβλημα απόφασης. Εντοπίζει 
τις αντικρουόμενες ομάδες κριτηρίων και εναλλακτικών λύσεων. Λαμβάνει υπόψιν τις 
προτεραιότητές που έχουν δοθεί και τις συνέπειες των επιλογών αυτών με την απόφαση 
Decision Stick. Επίσης, εκτελεί αναλύσεις οπτικής ευαισθησίας βάρους και μπορεί να 
χρησιμοποιήσει GAIA-webs και bar charts για την καλύτερη δυνατή σύγκριση των 
κριτηρίων. 
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Διάγραμμα 14- GAIA Visual Analysis 1 
 
7. Walking Weights: 
 
Το διάγραμμα αυτό παρουσιάζει δύο γραφικές αναπαραστάσεις. Η πρώτη  δείχνει τις 
καθαρές ροές (Phi) των εναλλακτικών λύσεων, οι οποίες παρουσιάζονται  με φθίνουσα 
σειρά κατάταξης σύμφωνα με την PROMETHEE II και η δεύτερη δείχνει το ποσοστό 
βάρους που αντιστοιχεί στο κάθε κριτήριο. Επίσης, στο διάγραμμα αυτό, δίνεται η 
δυνατότητα οπτικοποίησης των διαστημάτων σταθερότητας για το βάρος του κάθε 
κριτηρίου, αλλαγής του καθώς και το κλείδωμα του ποσοστού του με τη βοήθεια του 
λουκέτου, το οποίο εμφανίζεται στην κορυφή της ράβδου. Επιπλέον, αξιολογείται η 
ευρωστία στη κατάταξη PROMETHEE και εκτελούνται διάφορες «What if» αναλύσεις. 
 
57 
 
 
Διάγραμμα 15- Walking Weights 
 
8. Visual Stability Intervals: 
 
Μέσω των διαγραμμάτων αυτών αναπαρίσταται η ανάλυση ευαισθησίας, που αποτελεί  
ένα χρήσιμο εργαλείο, που επιτρέπει την εύκολη αλλαγή του βάρους των κριτηρίων και 
τον έλεγχο των επιπτώσεων του στην κατάταξη των εναλλακτικών λύσεων. Η κάθετη 
πράσινη και κόκκινη γραμμή αντιστοιχεί στο τρέχον βάρος του κριτηρίου και η τομή 
των γραμμών δράσης με την κάθετη γραμμή δίνει την πλήρη κατάταξη (PROMETHEE 
II complete ranking). 
 
Ο αριθμός των γραφημάτων αυτών είναι ίσος με τον αριθμό των κριτηρίων που 
επιλέχθηκαν. Επομένως, στη συγκεκριμένη περίπτωση είναι 10. Ενδεικτικά, 
παρουσιάζεται το γράφημα για το κριτήριο τιμή, σύμφωνα με το οποίο η κατάταξη των 
εναλλακτικών λύσεων δεν αλλάζει όσο το βάρος του κριτηρίου βρίσκεται μεταξύ του 
15.9 % με 21.9 %. 
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Διάγραμμα 16- Visual Stability Intervals 
 
Αντίστοιχα προκύπτουν και τα γραφήματα των υπόλοιπων κριτηρίων με την κατάταξη 
των εναλλακτικών λύσεων να μην αλλάζει όσο το βάρος του κριτηρίου είδος βρίσκεται 
μεταξύ του 12.87 % με 16.83 %, του κριτηρίου ανάλυση μεταξύ του 11.21 % με 17.57 
%, του κριτηρίου εμβέλεια μεταξύ του 9.22 % με 15.26 %, του κριτηρίου ταχύτητα 
μεταξύ του 9.74 % με 15.38 %, του κριτηρίου διάρκεια μεταξύ του 5.39 % με 13.46 %, 
του κριτηρίου χώρα μεταξύ του 5.63 % με 10.18 %, του κριτηρίου χωρητικότητα 
μεταξύ του 2.56 % με 7.95 %, του κριτηρίου βάρος μεταξύ του 2.02 % με 6.43 % και 
του κριτηρίου τάση μεταξύ του 0 % με 3.92 %. 
 
9. Preference Flows: 
 
Ο πίνακας αυτός δείχνει αναλυτικά το βαθμό προτίμησης του κάθε κριτηρίου σε όλες 
τις ενναλακτικές λύσεις. Όσο πιο κοντά στη μονάδα είναι, τόσο καλύτερο θεωρείται το 
κριτήριο αυτό για το κάθε μοντέλο drone.  
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Πίνακας 12- Preference Flows 
 
 
Το συμπέρασμα που προκύπτει είναι ότι το μοντέλο Yuneec Typhoon H θεωρείται η 
καλύτερη επιλογή. Αν και η αξία του συγκεκριμένου drone αέρος είναι η υψηλότερη 
και φτάνει τα 1400 €, παρόλα αυτά υπερτερεί στα υπόλοιπα κριτήρια. Πιο αναλυτικά, 
έχει πολύ καλή ανάλυση φωτογραφίας στα 12.4 MP που θεωρείται 3ο σημαντικό 
κριτήριο, εμβέλεια χειρισμού 1600 m και μπορεί να αναπτύξει τη μεγαλύτερη ταχύτητα 
σε σχέση με τα άλλα drones δηλαδή 69.84 km/h. 
 
Ενώ, το Parrot Jumping Race Jett Mini Drone εδάφους προκύπτει ως η χειρότερη 
επιλογή, μιας και η ανάλυση φωτογραφίας στα 0.3 MP δεν είναι καθόλου καλή, η 
εμβέλεια χειρισμού του είναι μόλις 50 m και η μέγιστη ταχύτητά του είναι σχετικά 
χαμηλή και φτάνει τα 13 km/h. Επομένως, με εξαίρεση την τιμή του που δεν είναι 
ακριβή στα 190 €, τα υπόλοιπα 4 απ’ τα σημαντικότερα κριτήριά του δεν 
ανταποκρίνονται στις απαιτήσεις του χρήστη. 
 
4.6 Πολυκριτήρια ανάλυση των drones με τη μέθοδο AHP 
 
1. Κριτήρια (Ταχύτητα, Χωρητικότητα, Διάρκεια, Τάση, Τιμή, Είδος, Εμβέλεια, 
Βάρος, Ανάλυση, Χώρα) 
 
 Πίνακας σύγκρισης της σημαντικότητας του κάθε κριτηρίου σε σχέση με το 
στόχο: 
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Εδώ στην ουσία γίνεται σύγκριση των κριτηρίων μεταξύ τους. 
 
Πίνακας 13- Πίνακας κριτηρίων 
 
 Πίνακας Squared matrix, Sum of rows και Eigenvector. Το Squared matrix 
προκύπτει πολλαπλασιάζοντας τον παραπάνω πίνακα με τον εαυτό του. Αφού 
συμπληρωθούν τα στοιχεία αυτά, βγαίνουν τα αθροίσματα γραμμών, το σύνολο όλων 
των αθροισμάτων και τα ιδιοδιανύσματα ή διανύσματα προτεραιότητας διαιρώντας 
κάθε άθροισμα με το σύνολο. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Ταχύτητα Χωρητικότητα Διάρκεια Τάση Τιμή Είδος Εμβέλεια Βάρος Ανάλυση Χώρα 
Ταχύτητα 1 4 2 6 1/4 1/2 1 5 1/2 2 
Χωρητικότητα 1/4 1 1/3 2 1/8 1/6 1/4 2 1/5 1/3 
Διάρκεια 1/2 3 1 5 1/5 1/3 1/2 4 1/2 2 
Τάση 1/6 1/2 1/5 1 1/9 1/8 1/6 1/2 1/7 1/4 
Τιμή 4 8 5 9 1 3 4 9 3 6 
Είδος 2 6 3 8 1/3 1 2 7 2 4 
Εμβέλεια 1 4 2 6 1/4 1/2 1 5 1/2 2 
Βάρος 1/5 1/2 1/4 2 1/9 1/7 1/5 1 1/6 1/3 
Ανάλυση 2 5 2 7 1/3 1/2 2 6 1 3 
Χώρα 1/2 3 1/2 4 1/6 1/4 1/2 3 1/3 1 
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Πίνακας 14- Squared matrix, Sum of rows και Eigenvector 1 
 
 
 Η διαδικασία επαναλαμβάνεται μέχρις ότου το διάνυσμα προτεραιότητας να μην 
αλλάζει πλέον. 
 
Πίνακας 15- Squared matrix, Sum of rows και Eigenvector 2 
 
 
Ταχύτητα Χωρητικότητα Διάρκεια Τάση Τιμή Είδος Εμβέλεια Βάρος Ανάλυση Χώρα Sum of rows Eigenvector
Ταχύτητα 10,002 37,000 14,532 63,750 3,538 5,799 10,002 48,750 7,409 19,497 220,279 0,096
Χωρητικότητα
3,051 10,000 4,259 17,858 1,063 1,789 3,051 13,325 2,256 5,516 62,168 0,027
Διάρκεια 7,351 26,598 9,998 45,964 2,635 4,214 7,351 34,631 5,415 13,613 157,770 0,069
Τάση 1,931 6,289 2,701 10,004 0,594 1,106 1,931 7,952 1,403 3,496 37,406 0,016
Τιμή 34,803 123,000 50,714 194,000 9,998 18,413 34,803 155,500 24,888 66,911 713,030 0,311
Είδος 19,068 69,164 27,013 113,997 6,015 10,001 19,068 88,997 13,344 36,327 402,994 0,176
Εμβέλεια 10,002 37,000 14,532 63,750 3,538 5,799 10,002 48,750 7,409 19,497 220,279 0,096
Βάρος 2,415 7,930 3,351 13,294 0,815 1,403 2,415 10,001 1,775 4,372 47,769 0,021
Ανάλυση 14,451 53,164 21,230 88,997 4,802 7,983 14,451 68,997 10,001 27,411 311,487 0,136
Χώρα 5,602 19,501 7,800 34,334 2,030 3,264 5,602 26,251 4,090 9,999 118,473 0,052
Total 2291,656 1,000
Ταχύτητα Χωρητικότητα Διάρκεια Τάση Τιμή Είδος Εμβέλεια Βάρος Ανάλυση Χώρα Sum of rows Eigenvector
Ταχύτητα 1110,598 3894,540 1574,516 6566,017 371,475 628,218 1110,598 5055,234 805,614 2073,345 23190,154 0,096
Χωρητικότητα
324,137 1139,089 459,902 1919,573 108,353 183,145 324,137 1478,543 235,001 605,937 6777,816 0,028
Διάρκεια 800,652 2808,532 1135,677 4732,952 267,543 452,694 800,652 3645,042 580,678 1495,507 16719,930 0,069
Τάση 197,812 695,928 280,631 1174,670 66,326 111,853 197,812 904,072 143,451 369,834 4142,390 0,017
Τιμή 3627,891 12738,742 5142,033 21523,846 1218,888 2055,313 3627,891 16553,456 2633,096 6773,051 75894,208 0,313
Είδος 2022,417 7093,225 2866,727 11973,300 678,113 1145,452 2022,417 9212,498 1467,940 3775,140 42257,227 0,174
Εμβέλεια 1110,598 3894,540 1574,516 6566,017 371,475 628,218 1110,598 5055,234 805,614 2073,345 23190,154 0,096
Βάρος 252,203 886,915 357,876 1495,542 84,391 142,513 252,203 1151,685 182,853 471,571 5277,753 0,022
Ανάλυση 1563,197 5481,494 2215,481 9248,010 523,596 884,903 1563,197 7117,044 1134,512 2918,004 32649,437 0,134
Χώρα 606,592 2129,009 860,482 3586,718 202,616 342,819 606,592 2762,582 439,885 1133,482 12670,776 0,052
Total 242769,845 1,000
62 
 
 Από τον παραπάνω πίνακα προκύπτει η τελική κατάταξη των κριτηρίων από το 
σημαντικότερο προς το λιγότερο σημαντικό. 
 
Πίνακας 16- Τελική κατάταξη κριτηρίων 
 
Eigenvector 
Τιμή 0,313 
Είδος 0,174 
Ανάλυση 0,134 
Εμβέλεια 0,096 
Ταχύτητα 0,096 
Διάρκεια 0,069 
Χώρα 0,052 
Χωρητικότητα 0,028 
Βάρος 0,022 
Τάση 0,017 
Total 1 
 
Επομένως, η τιμή είναι το σημαντικότερο κριτήριο αφού έχει το μεγαλύτερο βάρος 
(0.313), η εμβέλεια και η ταχύτητα έχουν τον ίδιο βαθμό σημαντικότητας μιας και 
έχουν το ίδιο βάρος (0.096) και η τάση είναι το λιγότερο σημαντικό κριτήριο αφού έχει 
το μικρότερο βάρος (0.017). 
 
2. Εναλλακτικές λύσεις (Parrot Bebop Drone, Dji Phantom 3 Advanced Drone, 
Parrot Jumping Sumo Mini Drone, Parrot Jumping Race Jett Mini Drone, Parrot 
Airborne Night Blaze, Parrot Hydrofoil Orak Mini Drone, Syma X8G 6-Axis, Yuneec 
Typhoon H, Ares RC Ethos HD, XK-innovations X380-C) 
 
 Υπολογισμός της τοπικής προτεραιότητας των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση 
με το σημαντικότερο κριτήριο που είναι η τιμή, με τη μέθοδο του ιδιοδιανύσματος: 
 
 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με την τιμή: 
 
Εδώ στην ουσία γίνεται σύγκριση των εναλλακτικών λύσεων (μοντέλων drones που 
επιλέχθηκαν ως δείγμα) μεταξύ τους, με βάση το σημαντικότερο κριτήριο που είναι η 
τιμή. 
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Πίνακας 17- Σύγκριση με βάση την τιμή 
 
 
 Υπολογισμός της τοπικής προτεραιότητας των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση 
με καθένα από τα υπόλοιπα κριτήρια, με τη μέθοδο του ιδιοδιανύσματος: 
 
 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με το είδος: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση 
την τιμή
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone
1,000 3,000 0,200 0,333 0,167 0,250 0,500 4,000 0,333 2,000
11,783 0,056
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
0,333 1,000 0,143 0,200 0,125 0,167 0,250 2,000 0,200 0,500
4,918 0,023
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone
5,000 7,000 1,000 3,000 0,500 2,000 4,000 8,000 3,000 6,000
39,500 0,188
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
3,000 5,000 0,333 1,000 0,250 0,500 2,000 6,000 1,000 4,000
23,083 0,110
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
6,000 8,000 2,000 4,000 1,000 3,000 5,000 9,000 4,000 7,000
49,000 0,234
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
4,000 6,000 0,500 2,000 0,333 1,000 3,000 7,000 2,000 5,000
30,833 0,147
Syma X8G 
6-Axis
2,000 4,000 0,250 0,500 0,200 0,333 1,000 5,000 0,500 3,000
16,783 0,080
Yuneec 
Typhoon H
0,250 0,500 0,125 0,167 0,111 0,143 0,200 1,000 0,167 0,333
2,996 0,014
Ares RC 
Ethos HD
3,000 5,000 0,333 1,000 0,250 0,500 2,000 6,000 1,000 4,000
23,083 0,110
XK-
innovations 
X380-C
0,500 2,000 0,167 0,250 0,143 0,200 0,333 3,000 0,250 1,000
7,843 0,037
Total 209,822 1,000
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Πίνακας 18- Σύγκριση με βάση το είδος 
 
 
 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με την ανάλυση: 
 
Πίνακας 19- Σύγκριση με βάση την ανάλυση 
 
 
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση το 
είδος
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 1,000 4,000 4,000 1,000 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 15,250 0,096
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 1,000 1,000 4,000 4,000 1,000 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 15,250 0,096
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 0,250 0,250 1,000 1,000 0,250 0,125 0,250 0,250 0,250 0,250 3,875 0,024
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
0,250 0,250 1,000 1,000 0,250 0,125 0,250 0,250 0,250 0,250 3,875 0,024
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 1,000 1,000 4,000 4,000 1,000 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 15,250 0,096
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 4,000 4,000 8,000 8,000 4,000 1,000 4,000 4,000 4,000 4,000 45,000 0,282
Syma X8G 
6-Axis 1,000 1,000 4,000 4,000 1,000 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 15,250 0,096
Yuneec 
Typhoon H 1,000 1,000 4,000 4,000 1,000 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 15,250 0,096
Ares RC 
Ethos HD 1,000 1,000 4,000 4,000 1,000 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 15,250 0,096
XK-
innovations 
X380-C 1,000 1,000 4,000 4,000 1,000 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 15,250 0,096
Total 159,500 1,000
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση 
την 
ανάλυση
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 2,000 9,000 9,000 9,000 9,000 4,000 2,000 7,000 7,000 59,000 0,251
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 0,500 1,000 8,000 8,000 8,000 8,000 3,000 1,000 6,000 6,000 49,500 0,210
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 0,111 0,125 1,000 1,000 1,000 1,000 0,167 0,125 0,500 0,500 5,528 0,023
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
0,111 0,125 1,000 1,000 1,000 1,000 0,167 0,125 0,500 0,500 5,528 0,023
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 0,111 0,125 1,000 1,000 1,000 1,000 0,167 0,125 0,500 0,500 5,528 0,023
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,111 0,125 1,000 1,000 1,000 1,000 0,167 0,125 0,500 0,500 5,528 0,023
Syma X8G 
6-Axis 0,250 0,333 6,000 6,000 6,000 6,000 1,000 0,333 4,000 4,000 33,916 0,144
Yuneec 
Typhoon H 0,500 1,000 8,000 8,000 8,000 8,000 3,000 1,000 6,000 6,000 49,500 0,210
Ares RC 
Ethos HD 0,143 0,167 2,000 2,000 2,000 2,000 0,250 0,167 1,000 1,000 10,727 0,046
XK-
innovations 
X380-C 0,143 0,167 2,000 2,000 2,000 2,000 0,250 0,167 1,000 1,000 10,727 0,046
Total 235,482 1,000
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 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με την εμβέλεια: 
 
Πίνακας 20- Σύγκριση με βάση την εμβέλεια 
 
 
 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με την ταχύτητα: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση 
την 
εμβέλεια
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 0,143 3,000 3,000 3,000 3,000 2,000 0,333 3,000 0,500 18,976 0,097
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 7,000 1,000 9,000 9,000 9,000 9,000 8,000 4,000 9,000 5,000 70,000 0,359
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 0,333 0,111 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,200 1,000 0,250 6,394 0,033
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
0,333 0,111 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,200 1,000 0,250 6,394 0,033
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 0,333 0,111 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,200 1,000 0,250 6,394 0,033
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,333 0,111 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,200 1,000 0,250 6,394 0,033
Syma X8G 
6-Axis 0,500 0,125 2,000 2,000 2,000 2,000 1,000 0,250 2,000 0,333 12,208 0,063
Yuneec 
Typhoon H 3,000 0,250 5,000 5,000 5,000 5,000 4,000 1,000 5,000 2,000 35,250 0,181
Ares RC 
Ethos HD 0,333 0,111 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,200 1,000 0,250 6,394 0,033
XK-
innovations 
X380-C 2,000 0,200 4,000 4,000 4,000 4,000 3,000 0,500 4,000 1,000 26,700 0,137
Total 195,104 1,000
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Πίνακας 21- Σύγκριση με βάση την ταχύτητα 
 
 
 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με τη διάρκεια: 
 
Πίνακας 22- Σύγκριση με βάση τη διάρκεια 
 
 
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση 
την 
ταχύτητα
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 0,333 4,000 4,000 3,000 4,000 1,000 0,250 3,000 0,500 21,083 0,111
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 3,000 1,000 6,000 6,000 5,000 6,000 3,000 0,500 5,000 2,000 37,500 0,198
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 0,250 0,167 1,000 1,000 0,500 1,000 0,250 0,143 0,500 0,200 5,010 0,026
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
0,250 0,167 1,000 1,000 0,500 1,000 0,250 0,143 0,500 0,200 5,010 0,026
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 0,333 0,200 2,000 2,000 1,000 2,000 0,333 0,167 1,000 0,250 9,283 0,049
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,250 0,167 1,000 1,000 0,500 1,000 0,250 0,143 0,500 0,200 5,010 0,026
Syma X8G 
6-Axis 1,000 0,333 4,000 4,000 3,000 4,000 1,000 0,250 3,000 0,500 21,083 0,111
Yuneec 
Typhoon H 4,000 2,000 7,000 7,000 6,000 7,000 4,000 1,000 6,000 3,000 47,000 0,249
Ares RC 
Ethos HD 0,333 0,200 2,000 2,000 1,000 2,000 0,333 0,167 1,000 0,250 9,283 0,049
XK-
innovations 
X380-C 2,000 0,500 5,000 5,000 4,000 5,000 2,000 0,333 4,000 1,000 28,833 0,152
Total 189,095 1,000
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση τη 
διάρκεια
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 0,500 0,500 0,500 4,000 4,000 1,000 0,250 2,000 0,333 14,083 0,080
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 2,000 1,000 1,000 1,000 5,000 5,000 2,000 0,333 3,000 0,500 20,833 0,118
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 2,000 1,000 1,000 1,000 5,000 5,000 2,000 0,333 3,000 0,500 20,833 0,118
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
2,000 1,000 1,000 1,000 5,000 5,000 2,000 0,333 3,000 0,500 20,833 0,118
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 0,250 0,200 0,200 0,200 1,000 1,000 0,250 0,143 0,333 0,167 3,743 0,021
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,250 0,200 0,200 0,200 1,000 1,000 0,250 0,143 0,333 0,167 3,743 0,021
Syma X8G 
6-Axis 1,000 0,500 0,500 0,500 4,000 4,000 1,000 0,250 2,000 0,333 14,083 0,080
Yuneec 
Typhoon H 4,000 3,000 3,000 3,000 7,000 7,000 4,000 1,000 5,000 2,000 39,000 0,221
Ares RC 
Ethos HD 0,500 0,333 0,333 0,333 3,000 3,000 0,500 0,200 1,000 0,250 9,449 0,054
XK-
innovations 
X380-C 3,000 2,000 2,000 2,000 6,000 6,000 3,000 0,500 4,000 1,000 29,500 0,168
Total 176,100 1,000
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 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με τη χώρα: 
 
Πίνακας 23- Σύγκριση με βάση τη χώρα 
 
 
 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με τη χωρητικότητα: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση τη 
χώρα
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 8,000 1,000 1,000 1,000 1,000 8,000 4,000 1,000 8,000 34,000 0,148
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 0,125 1,000 0,125 0,125 0,125 0,125 1,000 0,250 0,125 1,000 4,000 0,017
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 1,000 8,000 1,000 1,000 1,000 1,000 8,000 4,000 1,000 8,000 34,000 0,148
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
1,000 8,000 1,000 1,000 1,000 1,000 8,000 4,000 1,000 8,000 34,000 0,148
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 1,000 8,000 1,000 1,000 1,000 1,000 8,000 4,000 1,000 8,000 34,000 0,148
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 1,000 8,000 1,000 1,000 1,000 1,000 8,000 4,000 1,000 8,000 34,000 0,148
Syma X8G 
6-Axis 0,125 1,000 0,125 0,125 0,125 0,125 1,000 0,250 0,125 1,000 4,000 0,017
Yuneec 
Typhoon H 0,250 4,000 0,250 0,250 0,250 0,250 4,000 1,000 0,250 4,000 14,500 0,063
Ares RC 
Ethos HD 1,000 8,000 1,000 1,000 1,000 1,000 8,000 4,000 1,000 8,000 34,000 0,148
XK-
innovations 
X380-C 0,125 1,000 0,125 0,125 0,125 0,125 1,000 0,250 0,125 1,000 4,000 0,017
Total 230,500 1,000
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Πίνακας 24- Σύγκριση με βάση τη χωρητικότητα 
 
 
 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με το βάρος: 
 
Πίνακας 25- Σύγκριση με βάση το βάρος 
 
 
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση τη 
χωρητικότ
ητα
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 0,200 2,000 2,000 2,000 2,000 0,500 0,143 1,000 0,143 10,986 0,051
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 5,000 1,000 6,000 6,000 6,000 6,000 4,000 0,333 5,000 0,333 39,666 0,183
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 0,500 0,167 1,000 1,000 1,000 1,000 0,333 0,125 0,500 0,125 5,750 0,027
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
0,500 0,167 1,000 1,000 1,000 1,000 0,333 0,125 0,500 0,125 5,750 0,027
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 0,500 0,167 1,000 1,000 1,000 1,000 0,333 0,125 0,500 0,125 5,750 0,027
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,500 0,167 1,000 1,000 1,000 1,000 0,333 0,125 0,500 0,125 5,750 0,027
Syma X8G 
6-Axis 2,000 0,250 3,000 3,000 3,000 3,000 1,000 0,167 2,000 0,167 17,584 0,081
Yuneec 
Typhoon H 7,000 3,000 8,000 8,000 8,000 8,000 6,000 1,000 7,000 1,000 57,000 0,264
Ares RC 
Ethos HD 1,000 0,200 2,000 2,000 2,000 2,000 0,500 0,143 1,000 0,143 10,986 0,051
XK-
innovations 
X380-C 7,000 3,000 8,000 8,000 8,000 8,000 6,000 1,000 7,000 1,000 57,000 0,264
Total 216,222 1,000
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση το 
βάρος
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 4,000 0,333 0,333 0,250 2,000 5,000 6,000 0,500 3,000 22,416 0,103
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 0,250 1,000 0,167 0,167 0,143 0,333 2,000 3,000 0,200 0,500 7,760 0,036
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 3,000 6,000 1,000 1,000 0,500 4,000 7,000 8,000 2,000 5,000 37,500 0,172
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
3,000 6,000 1,000 1,000 0,500 4,000 7,000 8,000 2,000 5,000 37,500 0,172
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 4,000 7,000 2,000 2,000 1,000 5,000 8,000 9,000 3,000 6,000 47,000 0,216
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,500 3,000 0,250 0,250 0,200 1,000 4,000 5,000 0,333 2,000 16,533 0,076
Syma X8G 
6-Axis 0,200 0,500 0,143 0,143 0,125 0,250 1,000 2,000 0,167 0,333 4,861 0,022
Yuneec 
Typhoon H 0,167 0,333 0,125 0,125 0,111 0,200 0,500 1,000 0,143 0,250 2,954 0,014
Ares RC 
Ethos HD 2,000 5,000 0,500 0,500 0,333 3,000 6,000 7,000 1,000 4,000 29,333 0,135
XK-
innovations 
X380-C 0,333 2,000 0,200 0,200 0,167 0,500 3,000 4,000 0,250 1,000 11,650 0,054
Total 217,507 1,000
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 Πίνακας σύγκρισης των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με την τάση: 
 
Πίνακας 26- Σύγκριση με βάση την τάση 
 
 
 Συγκεντρωτικός πίνακας των τοπικών προτεραιοτήτων των εναλλακτικών 
λύσεων και του ιδιοδιανύσματος για κάθε κριτήριο: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Πίνακας 
σύγκρισης 
με βάση 
την τάση
Parrot 
Bebop 
Drone
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone
Parrot 
Jumping 
Sumo 
Mini 
Drone
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone
Syma X8G 
6-Axis
Yuneec 
Typhoon H
Ares RC 
Ethos HD
XK-
innovation
s X380-C
Sum of rows
Local 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 1,000 0,333 2,000 2,000 2,000 2,000 1,000 0,333 1,000 0,500 12,166 0,087
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 3,000 1,000 4,000 4,000 4,000 4,000 3,000 1,000 3,000 2,000 29,000 0,207
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 0,500 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,250 0,500 0,333 6,333 0,045
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
0,500 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,250 0,500 0,333 6,333 0,045
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 0,500 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,250 0,500 0,333 6,333 0,045
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,500 0,250 1,000 1,000 1,000 1,000 0,500 0,250 0,500 0,333 6,333 0,045
Syma X8G 
6-Axis 1,000 0,333 2,000 2,000 2,000 2,000 1,000 0,333 1,000 0,500 12,166 0,087
Yuneec 
Typhoon H 3,000 1,000 4,000 4,000 4,000 4,000 3,000 1,000 3,000 2,000 29,000 0,207
Ares RC 
Ethos HD 1,000 0,333 2,000 2,000 2,000 2,000 1,000 0,333 1,000 0,500 12,166 0,087
XK-
innovations 
X380-C 2,000 0,500 3,000 3,000 3,000 3,000 2,000 0,500 2,000 1,000 20,000 0,143
Total 139,830 1,000
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Πίνακας 27- Συγκεντρωτικός πίνακας τοπικών προτεραιοτήτων και ιδιοδιανυσμάτων 
 
 
3. Η παγκόσμια προτεραιότητα των εναλλακτικών λύσεων σε σχέση με το στόχο 
(Σύνθεση) 
 
 Για κάθε εναλλακτική λύση συντίθενται η τοπική προτεραιότητα με την 
προτεραιότητα των κριτηρίων. 
 Επίσης, για κάθε εναλλακτική λύση αθροίζονται τα αποτελέσματα που 
προκύπτουν. 
 Παράδειγμα υπολογισμού της πρώτης σειράς αποτελεσμάτων του πίνακα: 
0.313×0.056 + 0.174×0.096 + 0.134×0.251 + 0.096×0.097 + 0.096×0.111 + 
0.069×0.080 + 0.052×0.148 + 0.028×0.051 + 0.022×0.103 + 0.017×0.087 = 0.018 + 
0.017 + 0.034 + 0.009 + 0.011 + 0.006 + 0.008 + 0.001 + 0.002 + 0.001 = 0.106 
 
 
 
 
 
 
 
Criteria 
preferences
Τιμή Είδος Ανάλυση Εμβέλεια Ταχύτητα Διάρκεια Χώρα
Χωρητικότ
ητα
Βάρος Τάση
Parrot 
Bebop 
Drone 0,056 0,096 0,251 0,097 0,111 0,080 0,148 0,051 0,103 0,087
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 0,023 0,096 0,210 0,359 0,198 0,118 0,017 0,183 0,036 0,207
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 0,118 0,024 0,023 0,033 0,026 0,118 0,148 0,027 0,172 0,045
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
0,110 0,024 0,023 0,033 0,026 0,118 0,148 0,027 0,172 0,045
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 0,234 0,096 0,023 0,033 0,049 0,021 0,148 0,027 0,216 0,045
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,147 0,282 0,023 0,033 0,026 0,021 0,148 0,027 0,076 0,045
Syma X8G 
6-Axis 0,080 0,096 0,144 0,063 0,111 0,080 0,017 0,081 0,022 0,087
Yuneec 
Typhoon H 0,014 0,096 0,210 0,181 0,249 0,221 0,063 0,264 0,014 0,207
Ares RC 
Ethos HD 0,110 0,096 0,046 0,033 0,049 0,054 0,148 0,051 0,135 0,087
XK-
innovations 
X380-C 0,037 0,096 0,046 0,137 0,152 0,168 0,017 0,264 0,054 0,143
Weightage 0,313 0,174 0,134 0,096 0,096 0,069 0,052 0,028 0,022 0,017
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Πίνακας 28- Παγκόσμιες προτεραιότητες 
 
 
Επομένως, το μοντέλο Dji Phantom 3 Advanced Drone είναι η προτιμότερη 
εναλλακτική λύση, αφού έχει τη μεγαλύτερη παγκόσμια  προτεραιότητα (0.124), ενώ το 
μοντέλο Parrot Jumping Race Jett Mini Drone είναι η χειρότερη εναλλακτική επιλογή 
μιας και έχει τη μικρότερη παγκόσμια προτεραιότητα (0.068). 
 
4.7 Πολυκριτήρια ανάλυση των drones με τη μέθοδο 
PROMETHEE και βάρη από την AHP 
 
Αντικαθιστώντας στον πίνακα της PROMETHEE τα βάρη της Revised Simos με τα 
βάρη που προέκυψαν από την AHP προκύπτει ο εξής πίνακας: 
 
 
 
 
 
 
 
 
Ranking 
structure
Τιμή Είδος Ανάλυση Εμβέλεια Ταχύτητα Διάρκεια Χώρα
Χωρητικότ
ητα
Βάρος Τάση
Global 
priorities
Parrot 
Bebop 
Drone 0,018 0,017 0,034 0,009 0,011 0,006 0,008 0,001 0,002 0,001 0,106
Dji 
Phantom 3 
Advanced 
Drone 0,007 0,017 0,028 0,034 0,019 0,008 0,001 0,005 0,001 0,004 0,124
Parrot 
Jumping 
Sumo Mini 
Drone 0,037 0,004 0,003 0,003 0,002 0,008 0,008 0,001 0,004 0,001 0,071
Parrot 
Jumping 
Race Jett 
Mini Drone
0,034 0,004 0,003 0,003 0,002 0,008 0,008 0,001 0,004 0,001 0,068
Parrot 
Airborne 
Night 
Blaze 0,073 0,017 0,003 0,003 0,005 0,001 0,008 0,001 0,005 0,001 0,116
Parrot 
Hydrofoil 
Orak Mini 
Drone 0,046 0,049 0,003 0,003 0,002 0,001 0,008 0,001 0,002 0,001 0,116
Syma X8G 
6-Axis 0,025 0,017 0,019 0,006 0,011 0,006 0,001 0,002 0,000 0,001 0,088
Yuneec 
Typhoon H 0,004 0,017 0,028 0,017 0,024 0,015 0,003 0,007 0,000 0,004 0,120
Ares RC 
Ethos HD 0,034 0,017 0,006 0,003 0,005 0,004 0,008 0,001 0,003 0,001 0,082
XK-
innovations 
X380-C 0,012 0,017 0,006 0,013 0,015 0,012 0,001 0,007 0,001 0,002 0,086
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Πίνακας 29- Visual PROMETHEE με βάρη από την AHP 
 
 
Παρακάτω παρουσιάζονται τα διαγράμματα PROMETHEE Flow Table και GAIA 
Visual Analysis που δείχνουν τα νέα αποτελέσματα, μετά την αλλαγή των βαρών. 
 
Πίνακας 30- PROMETHEE Flow Table 2 
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Διάγραμμα 17- GAIA Visual Analysis 2 
 
Επομένως, στην PROMETHEE με βάρη από την AHP προκύπτει ότι το μοντέλο Ares 
RC Ethos HD είναι η καλύτερη δυνατή επιλογή και το Parrot Jumping Race η 
χειρότερη. 
 
5 Συμπεράσματα και Προτάσεις 
 
5.1 Συγκριτική αξιολόγηση των αποτελεσμάτων της 
PROMETHEE με βάρη από τη Revised Simos, της 
PROMETHEE με βάρη από την AHP και της AHP 
 
Παρακάτω παρουσιάζονται οι πίνακες με την κατάταξη των αποτελεσμάτων των 
εναλλακτικών λύσεων που προέκυψαν από τις αναλύσεις των μεθόδων που 
πραγματοποιήθηκαν. 
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Πίνακας 31- Κατάταξη PROMETHEE με βάρη από τη Revised Simos 
1. PROMETHEE με βάρη από τη Revised Simos 
1 Yuneec Typhoon H 
2 XK-innovations X380-C 
3 Parrot Bebop Drone 
4 Dji Phantom 3 Advanced Drone 
5 Ares RC Ethos HD 
6 Syma X8G 6-Axis 
7 Parrot Airborne Night Blaze 
8 Parrot Hydrofoil Orak Mini Drone 
9 Parrot Jumping Sumo Mini Drone 
10 Parrot Jumping Race Jett Mini Drone 
 
Πίνακας 32- Κατάταξη PROMETHEE με βάρη από την AHP 
2. PROMETHEE με βάρη από την AHP 
1 Ares RC Ethos HD 
2 XK-innovations X380-C 
3 Parrot Bebop Drone 
4 Parrot Airborne Night Blaze 
5 Yuneec Typhoon H 
6 Parrot Hydrofoil Orak Mini Drone 
7 Dji Phantom 3 Advanced Drone 
8 Syma X8G 6-Axis 
9 Parrot Jumping Sumo Mini Drone 
10 Parrot Jumping Race Jett Mini Drone 
 
Πίνακας 33- Κατάταξη AHP 
3. AHP 
1 Dji Phantom 3 Advanced Drone 
2 Yuneec Typhoon H 
3 Parrot Airborne Night Blaze 
3 Parrot Hydrofoil Orak Mini Drone 
4 Parrot Bebop Drone 
5 Syma X8G 6-Axis 
6 XK-innovations X380-C 
7 Ares RC Ethos HD 
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8 Parrot Jumping Sumo Mini Drone 
9 Parrot Jumping Race Jett Mini Drone 
 
Παρατηρείται ότι η κατάταξη των εναλλακτικών λύσεων σε καθεμιά από τις 3 
περιπτώσεις είναι διαφορετική. Αυτό συμβαίνει γιατί τα αποτελέσματα των μεθόδων 
αυτών δεν είναι δεσμευτικά αλλά, έχουν συμβουλευτικό ρόλο. Λαμβάνοντας υπόψη τα 
σημαντικότερα κριτήρια αξιολόγησης των drones που είναι η τιμή, το είδος του 
μοντέλου και η ανάλυση της φωτογραφίας του και κοιτώντας τα τρία πρώτα 
αποτελέσματα των εναλλακτικών λύσεων σε καθένα από τους πίνακες, διαπιστώνεται 
ότι πιο αντιπροσωπευτικά θεωρούνται τα αποτελέσματα του πίνακα της PROMETHEE 
με βάρη από την AHP. 
 
Σύμφωνα με αυτόν, το μοντέλο αέρος Ares RC Ethos HD θεωρείται η καλύτερη 
εναλλακτική επιλογή με τιμή 185 € και ανάλυση 2.1 MP, το XK-innovations X380-C 
drone αέρος θεωρείται η δεύτερη καλύτερη επιλογή με τιμή 689 € και ανάλυση 2.1 MP 
και το μοντέλο αέρος Parrot Bebop Drone η τρίτη επιλογή με τιμή στα 549 € και 
ανάλυση 14 MP. Οι άλλοι δύο πίνακες δεν εμφάνισαν τόσο αξιόπιστα αποτελέσματα, 
μιας και στην κατάταξη των εναλλακτικών λύσεων έχουν στις πρώτες επιλογές τα 
ακριβότερα μοντέλα drones που είναι το Yuneec Typhoon H και Dji Phantom 3 
Advanced Drone. 
 
Ένα γενικότερο συμπέρασμα που προκύπτει, είναι πως η εφαρμογή της πολυκριτήριας 
ανάλυσης είναι πολύ σημαντική για την επίλυση σύνθετων προβλημάτων απόφασης. 
Έτσι, στους κλάδους στους οποίους εφαρμόζεται, πρέπει να υπάρχει σωστή εκπαίδευση 
των ατόμων πάνω στις μεθόδους που θα χρησιμοποιηθούν, ενώ ταυτόχρονα τα άτομα 
αυτά πρέπει να είναι έμπειρα στις απαιτήσεις του προβλήματος. Αυτά τα στοιχεία είναι 
απαραίτητα για το σωστό καθορισμό των βαρών από τον αποφασίζοντα, που παίζουν 
καθοριστικό ρόλο στα αποτελέσματα που θα προκύψουν. 
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